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Abstrakt 
I detta examensarbete har jag behandlat användandet av 
navigationsapplikationer i undervisning inom sjöfartsutbildning. I arbetet har jag 
velat få en bild av hur man kan använda navigationsapplikationer på en pekdator 
i olika områden av utbildningen och främst vid simulatorövningar. Jag har 
bekantat mig med hur yrkes sjöfarare använder pekdatorer och appar i deras 
yrkesliv och dragit paralleller till hur vi kunde använda dem på liknande sätt i 
undervisning. Jag har fokuserat på appen SEAiq och tagit del i hur ett maritimt 
utbildningscenter använder sig av appen i sina utbildningar samt själv testat på 
appen och dess funktioner i samband med simulatorövningar. 
Genom mitt examensarbete och mina tester av SEAiq ger jag en inblick i vilka 
funktioner man kan utföra med en navigationsapp och hur de funktionerna kan 
tänkas användas i olika simulatorövningar. Ett konkret resultat av mitt arbete är 
att man nu har möjligheten att integrera pekdatorer med navigationsappar till 
skolans bryggsimulatorer och deltagare i kurser kan ta med sina egna 
elektroniska navigeringshjälpmedel och använda dem i simulatorerna. 
Examensarbetet är ett beställningsarbete av Aboa Mare Ab. 
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Summary 
The subject of this thesis is the use of navigation applications in maritime 
education. The aim of the thesis has been to get an understanding on how 
navigation apps on handheld tablets can be used in navigation subjects and in 
particular in training in bridge simulators in maritime training institutions. By 
looking at how professional mariners use tablets and apps in their work and by 
interviewing them I have created theories on how they can be used in a similar 
way in education and training.  
For my study I have used the app SEAiq and tested the app and its features in 
exercises in simulators. A result from my tests is that tablets and navigation apps 
can now be integrated in simulators in the maritime training institution in Turku. 
Students and participants in simulator courses can now bring along their own 
tablets and use their own navigational aids. 
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1 Inledning 
Navigations applikationer har redan länge varit vanliga på surfplattor/pekdatorer och 
smarttelefoner och idag är utbudet stort med många olika program från flera olika 
utvecklare. I takt med att teknologin gått framåt har också apparna blivit mer avancerade 
och navigations appar används idag av både yrkesmän inom sjöfarten och civila 
fritidsseglare. Apparna fungerar alla i stora drag på samma sätt men skillnader förekommer 
och en del appar finns endast till vissa operativsystem, t.ex. iOs och Android, eller vissa 
mobila enheter. Jag har själv erfarenheter från en mängd olika appar och har använt mig av 
dem både i arbete och under fritiden, t.ex. som styrman på en liten torrlastare använde vi 
oss av appen iSailor som lämpade sig bra till ruttplanering och även navigering, dock med 
stöd av papperssjökort som var den huvudsakliga navigeringsmetoden. Dessutom har jag 
prövat på olika appar som jag själv eller mina bekanta haft tillgång till då vi rört oss i 
skärgården med fritidsbåtar. Att göra en forskning om navigations appar kan verka 
enformig och för bred då dessa appar redan funnits och använts så länge men mitt intresse 
vaknade då forskningen, som är ett beställningsarbete av Aboa Mare Ab, skulle gälla hur 
dessa appar kan användas i utbildningen. 
1.1 Målsättning 
Målet med mitt arbete och den här forskningen är att ta reda på om navigations 
applikationer kan användas i undervisning och i så fall på vilket sätt. Eftersom det handlar 
om ett beställningsarbete av Aboa Mare Ab kommer jag undersöka hur apparna kan 
användas inom sjöfartsutbildningen vid denna skola. Användandet av surfplattor och delvis 
smarttelefoner är ingen ny sak, det har gjorts redan länge och många elever använder 
surfplattor för anteckningar och för att söka information. Dessutom finns det flertal appar 
utvecklade speciellt för undervisning, t.ex. appar för språk- och matematikundervisning, 
men appar ämnade för navigationsundervisning eller att använda navigations appar till 
undervisning är något jag inte stött på tidigare.  
Många navigationsappar påminner väldigt långt om de elektroniska navigationssystem som 
nu används på fartyg, exempelvis ECDIS (Electronic Chart Display and Information 
System), men användandet kan skilja sig en del och navigationsappar innehåller också 
funktioner som inte kan utföras på ECDIS eller traditionella navigationsmedel. 
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Användandet av navigationsappar är en ny företeelse för vår skola så jag kommer ta reda 
på hur dessa nya funktioner i apparna kan användas i vår undervisning. I vår utbildning 
sker en stor del av undervisningen i simulatorer, d.v.s. eleverna använder bryggsimulatorer 
för att öva navigering, fartygsmanövrering, trafiksituationer och det alldagliga arbetet för 
vaktbefäl på fartyg. Jag vill ta reda på om navigationsapparna också kan användas i 
simulatorundervisningen. Ett exempel vore om teoretisk utbildning i klassrummen kunde 
ske med hjälp av appar så att eleverna förbereder en resa, gör en ruttplanering på sina 
surfplattor för att sedan ta med dem in i bryggsimulatorerna och använda sig av samma 
appar i simulatorövningarna.  
1.2 Problemformulering 
Den huvudsakliga frågan jag vill ha svar på i mitt arbete är hur navigationsapplikationer 
kan användas i navigationsundervisning. Jag kommer lägga stort fokus på hur 
navigationsappar kan användas i simulatorövningar på skolans bryggsimulatorer och 
eftersom apparna troligtvis har många funktioner som inte funnits i tidigare 
navigationsutrustning kommer jag undersöka vilka dessa funktioner är och hur de kan 
användas i undervisning. 
1.3 Avgränsning 
Först och främst måste jag definiera vilka sorters appar jag kommer att behandla i mitt 
arbete. Appar som är ämnade för sjöfart och för olika sorters navigering finns det otaligt 
många, t.ex. appar som används som hjälpmedel i astronomisk navigation, appar 
innehållande sjövägsreglerna (COLREG), appar som hjälper med nautiska beräkningar etc. 
Sådana appar kommer jag inte fokusera på i denna forskning utan jag kommer endast att 
behandla appar ämnade för terrester navigation. En sådan app skall innehålla sjökort, 
funktioner för ruttplanering, verktyg för distans- och kursmätning, visa fartygets position 
och rörelser etc. I korthet skall appen vara en mobil version av elektroniska sjökort.  
I denna avhandling kommer jag också enbart att se hur appar kan användas i 
undervisningssyfte, främst i skolmiljö. Jag kommer alltså inte alls att behandla eller 
reflektera över hur appar kan användas inom yrkessjöfarten ute på fartyg eller för privat 
bruk på mindre båtar. Med utbildning syftar jag också på teoretisk undervisning i skolmiljö 
eller praktiska övningar i simulator men inte på eventuell utbildning utförd i praktiken på 
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fartyg eller ute till sjöss. Jag tror att användningen av appar i skola och undervisning 
kommer vara väldigt lik den användning man gör ombord fartyg och därför kommer jag 
dra paralleller från undervisningen till yrkeslivet men aldrig basera mitt resultat på basen 
av hur appen kan användas i arbetslivet.  
1.4 Metodval 
Jag kommer att utreda ifall en app fungerar i navigationsundervisning eller inte genom att 
själv använda appen och testa hur bra den fungerar och pröva den i olika scenarion och för 
olika uppgifter i skolans bryggsimulatorer. Jag kommer använda min egen pekdator, en 
iPad 2, och pröva de appar jag tror kan vara lämpliga för detta ändamål. För det ändamål 
jag vill att apparna skall användas i undervisningen räcker det inte med enkla applikationer 
som kan användas av fritidsseglare utan apparna skall gärna innehålla en stor mängd 
funktioner som alla tangerar något ämne i navigationsundervisningen.  
För att få idéer om hur navigations appar kan användas i undervisning kommer jag först ta 
reda på hur yrkesmän använder sig av liknande appar ombord på fartyg. Exempelvis lotsar 
använder sig ofta av navigationsappar som hjälpmedel då de lotsar och jag kommer att 
diskutera med och intervjua lotsar jag träffar som dagligen använder sig av appar i sitt 
arbete och se om deras sätt använda apparna kan anpassas till undervisning och 
simulatorövningar i skolan. 
2 Navigationsappar i undervisning 
Inom sjökaptensutbildningen vid Yrkeshögskolan Novia har man inte tidigare använt sig 
av navigationsapplikationer eller pekdatorer över huvud taget. Elever har förstås använt sig 
av sina egna pekdatorer för olika ändamål som informationssökning på internet eller för 
anteckningar men pekdatorn eller programvara till dem har aldrig varit en del av 
undervisningsmaterialet. Dock, som jag tidigare nämnde, så finns det idag program och 
applikationer på pekdatorerna som är lika avancerade som professionella verktyg som 
används i yrkeslivet och med tanke på hur vanliga pekdatorer är idag, och deras popularitet 
minskar inte, kan man mycket väl tänka sig att använda dessa även i vår sjöfartsutbildning. 
Om pekdatorer inte ännu har använts i undervisning så är de redan en vanlig förekomst ute 
på fartyg. Många sjömän har med sin pekdator ombord och kan använda sig av 
navigationsapplikationer för att följa med fartygets gång, precis som på den elektroniska 
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navigeringsutrustningen, t.ex. ECDIS, som finns på fartygets brygga. Pekdatorerna 
används förstås inte för navigering då de inte är officiella navigationsmetoder men likaså 
är det roligt för styrmän och befäl att använda sig av sina ”egna” program då de är ute på 
arbete. Jag nämnde tidigare att jag under en törn som styrman på en liten torrlastare 
använde appen iSailor som ett hjälpmedel under vakterna till sjöss och för att få en idé om 
hur navigationsappar kan användas i undervisning i skolan tror jag att det lönar sig att se på 
hur sjömän ute i arbete använder sig av liknande appar. Redan här ser jag att det 
lämpligaste användningsområdet för navigationsappar troligtvis är i skolans 
bryggsimulatorer, eftersom man ombord på fartyg kan tänka sig använda appar som ett 
hjälpmedel för framdrivandet av fartyget, d.v.s. det som man simulerar i 
bryggsimulatorerna.  
En arbetsgrupp som använder sig flitigt av pekdatorer och navigationsappar i sitt dagliga 
yrke är lotsar. Jag har otaliga gånger i samband med mitt arbete som styrman träffat lotsar 
som då de kommer ombord fartyget för att lotsa det in eller ut ur hamn tar fram sin 
surfplatta, startar upp en navigationsapp och använder sig av den och den information den 
ger som ett stöd under lotsningen. Detta är speciellt vanligt, har jag märkt, bland lotsar i 
Nordväst-Europa (Storbritannien, Holland, Belgien) och de som lotsar i floder, kanaler 
eller svårnavigerade områden, t.ex. Thames och floddeltat in till Antwerpen och områden 
med stora tidsvattenskillnader.  
2.1 PPU 
En Portable Pilot Unit (fritt översatt bärbar lots enhet), förkortat PPU, är som namnet 
antyder ett databaserat bärbart verktyg för lotsar då de lotsar fartyg. PPU skall användas 
som ett hjälpmedel för lotsarna då de avgör hur fartyget skall navigeras i exempelvis 
begränsade djup och trånga farleder eller hur fartyget skall manövreras till kaj. En PPU 
visar fartygets position och rörelser i realtid på någon form av elektroniskt sjökort med 
hjälp av GPS/DGPS (Global Positioning System, Differential GPS). Likaså kan PPU:n visa 
positioner och rörelser för andra fartyg om enheten mottar en AIS-signal (AIS står för 
Automatic Identification System). PPU visar också olika navigationsrelaterad information 
så som djupkurvor (som kan uppdateras enligt tidvattennivån), vattenströmmars riktning, 
isläge m.m. (Alexander & Casey, 2008) 
Då lotsen kommer upp till bryggan på det fartyg han skall lotsa går det väldigt snabbt att 
sätta igång sin PPU. Eftersom PPU:n skall visa fartygets position och rörelser samt 
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möjligen andra fartyg måste enheten få information om det egna fartyget och hur det rör 
sig. Antingen kan den enhet som programmet körs på själv ta emot den här informationen, 
om den har en GPS för att få positionen och AIS mottagare för att få AIS information om 
andra fartyg, och då kan lotsen själv ställa in parametrarna (längd, bredd, djupgång etc.) för 
det aktuella fartyget före han bordar det. Detta ställer förstås stora krav på den hårdvara 
som programmet körs på och informationen man får är kanske inte tillräckligt tillförlitlig. 
Den vanligare metoden är att PPU:n får all information så som position, AIS, fartygets 
kurser och ROT (Rate of Turn, hur snabbt fartyget svänger) utifrån en yttre källa. Alla 
fartyg har en så kallad pilot plug på bryggan som ger GPS- och AIS-information från 
fartygets egna mottagare till den enhet pilot plug:en kopplas till. Enheter kopplas till pilot 
plug:en antingen via en kabel eller nuförtiden också med pilot plug:ar som sänder signalen 
trådlöst (Alexander & Casey, 2008).   
Ett annat alternativ är att lotsen har med sig egna bärbara enheter som mottar GPS- och 
AIS-signaler och sedan ger den informationen vidare till PPU:n. Detta kan vara en mer 
precis och tillförlitligare metod då dessa mottagare kan ge mer exakt information än 
fartygets GPS mottagare, de är känsligare och kan exempelvis ge ROT-värden med en 
decimal, istället för hela tal som fartyget (Alexander & Casey, 2008).  
Det finns otaliga olika versioner av PPU eftersom det inte finns någon enskild definition på 
vad som kan klassas som en PPU. Många företag har utvecklat program som endast är 
tilltänkta att användas av lotsar medan många utvecklare har vidareutvecklat ett 
navigationsprogram som varit ämnat för fritidsseglare eller sjöfarare och lagt till funktioner 
och optimerat det för lotsar, exempelvis som SEAiq-appen som har två olika versioner. 
PPU:n kan säljas som färdiga enheter med en pekdator eller laptop som har 
navigeringsprogrammet färdigt installerat och enbart är tänkt att användas som en PPU, 
medan många av programmen säljs enskilt och kan sedan installeras på egen valfri 
plattform, vare sig det är en laptop eller en pekdator av vilket märke som helst.  
En viktig sak med PPU är att veta hur och för vilket ändamål den skall användas. Styrmän 
och lotsar uppmanas att använda sig av alla tillgängliga medel för att navigera fartyg så 
säkert som möjligt; idag innebär det att använda sig av radar, elektroniska sjökort, visuell 
navigering och annan information som kan vara till nytta för säkert framförande av 
fartyget. Som sådan information kan man klassa användandet av en PPU. En lots som jag 
körde vakt med medan han lotsade ut fartyget från Antwerpen påpekade att deras 
lotsmyndighet uppmanar lotsarna att använda sig av pekdator eller laptop med en 
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navigationsapplikation som visar tidvattennivån och djupen i farleden i realtid och 
mötespunkter för plottade fartyg på rutten. Den informationen får man inte från fartygets 
radar eller elektroniska sjökort och eftersom alla tillgängliga medel skall användas var det 
här ännu ett hjälpmedel för lotsen.  
Ordet hjälpmedel är en väldigt passande beskrivning på PPU. De skall inte användas för 
navigering, för det ändamålet har fartygen sjökort (i elektroniskt eller pappersformat) och 
radar. Alla lotsar jag har diskuterat användandet av PPU med har beskrivit de som ett 
hjälpmedel då de fattar beslut under lotsningen, decision making tool. Med hjälp av PPU:n 
kan de se att tidvattennivån kommer vara som lägst vid en viss tidpunkt och därför besluta 
att öka fartygets hastighet för att hinna över en grund sandbank före tidvatten är som lägst. 
Likaså kan de med PPU:n se var på den planerade rutten de kommer möta mot kommande 
trafik och om det sker vid en trång passage kan de besluta att sakta eller öka farten för att 
en farosituation inte skall uppkomma. Lotsarna kan också göra sina egna inställningar på 
sina PPU, t.ex. hur djupkurvor syns på sjökortet och säkerhetszoner de inte kan gå och 
ändra på fartygets bryggutrustning.  
Många lotsar betonar också att man inte får stirra blint på sin PPU och glömma allt annat, 
man kan inte manövrera fartyget bara med att se på skärmen på sin surfplatta utan man 
måste också se ut genom ventilerna. Men från skärmen på sin pekdator ser man sådan 
information man inte ser genom ventilerna så därför skall PPU:n vara ett stöd man skall 
använda sig av. Att använda navigationsapplikationer i undervisningen på samma sätt som 
lotsarna använder dem i sitt yrke är ett sätt för elever och lärare att få ut ännu mera 
information de kan använda sig av under övningar i bryggsimulatorerna. 
De appar lotsarna använder var mina första val av möjliga appar för användande i 
undervisning. De innehåller tillräckligt med avancerade funktioner som skulle fungera som 
hjälpmedel i simulatorövningar, de stöder användandet av en pilot plug och eftersom de är 
ämnade att användas i yrkestrafik tror jag deras standard är tillräckligt hög. Från egna 
erfarenheter visste jag att exempelvis SeaPilot och iSailor är välutvecklade appar med 
många bra funktioner som kunde lämpa sig för undervisning. Övriga tänkbara appar är 
Transas PilotPro som jag bekantade mig med då en lots i Sankt Petersburg visade mig 
appen och hur den fungerade, samt SevenCS app till Windows-baserade enheter som en 
lots i Thames visade mig. Men innan jag konkret började pröva någon av dessa appar 
skulle jag, av rena slumpen, komma i kontakt med applikationen SEAiq.  
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2.2 Valet av SEAiq 
Då jag arbetade som andra styrman på ett finskt Ro-ro fartyg hade vi precis avgått ifrån 
Tilbury och tog som vanligt lots vid slussen ut. Jag hade vakten på bryggan och följde i 
vanlig ordning med då lotsen styrde fartyget längst med Thames-floden och jag lade märke 
till att lotsen hade med sig en pekdator samt en laptop, båda kopplade med en pilot plug till 
fartygets AIS och GPS, på vilka han körde två olika navigationsprogram. Eftersom jag då 
jobbade med detta slutarbete och för tillfället prövade olika appar frågade jag honom om 
han ville berätta om de program han använde. Han gjorde det gärna för det visade sig, till 
min stora tur, att han i själva verket var ansvarig för utbildningen av lotsarna i Thames i 
användandet av PPU, det vill säga att använda en pekdator eller laptop med en navigations 
app. Detta var direkt relaterat till mitt slutarbete och då jag förklarade det för honom ville 
han gärna presentera appen SEAiq för mig. 
Navigationsappen SEAiq är designad för och används av lotsar världen över och innehåller 
en mängd olika funktioner som är till stor nytta vid lotsande i trånga farleder, i floder, i 
hamnmanövrar m.m. (Sakhalin, LLC (a)). Lotsen som jag nu körde vakt med och som 
visade mig SEAiq var i själva verket med om att pröva test versioner av appen med den 
möjligheten att lotsarna i Thames i framtiden skulle använda sig av just SEAiq då de lotsar 
fartyg. Han var också i konstant kontakt med utvecklaren av SEAiq och gav ofta förslag på 
hur appen kunde utvecklas vidare, vilka funktioner som fungerade bra eller mindre bra och 
vad som skulle vara användbart att lägga till. Då jag förklarade att mitt mål var att reda ut 
hur navigationsappar kunde användas i undervisning ansåg han att SEAiq kunde vara en 
perfekt app för det ändamålet. Han förklarade för mig och visade på sin iPad olika 
funktioner medan vi navigerade fartyget ut ur Thames, han plottade mötande trafik på 
appen för att få fram information om andra fartyg och visade hur appen kan användas för 
att bestämma mötespunkter med annan trafik. Han betonade också hur lättillgänglig och 
användarvänlig SEAiq är, vilket jag kunde hålla med om.  
Jag hade ju redan nu bekantat mig med många olika navigationsappar och en del av de 
funktioner han visade på SEAiq kände jag till från de flesta andra appar, men många av de 
funktioner han nu visade var helt nya för mig och jag hade inte tidigare stött på någon 
annan app som skulle kunna göra alla de saker han nu presenterade. Redan då fick jag 
idéer om hur just SEAiq kunde användas i utbildningssyfte och till råga på allt var lotsen så 
vänlig och skickade ett mejl till utvecklaren där han förklarade att han hade träffat en 
studerande styrman som gärna skulle använda SEAiq i sitt slutarbete om navigationsappar 
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och frågade om det vore möjligt för mig att få testversioner av SEAiq. Jag tackade lotsen 
väldigt mycket för all den hjälp han gett mig och efter att ha fått kontakt med SEAiq:s 
utvecklare och getts användarlicens för att pröva appen för mitt slutarbete beslöt jag mig 
för att inte pröva andra navigationsappar utan endast fokusera på SEAiq. Jag märkte att 
SEAiq var en såpass avancerad navigationsapp att genom att pröva den skulle jag få en bra 
bild av hur man kan använda navigationsappar i undervisning. 
2.3 Vad är SEAiq 
SEAiq är en navigationsapp utvecklad av Sakhalin, LLC och finns i flera olika versioner. 
SEAiq Open, SEAiq Free och SEAiq USA är menade för fritidsseglare och – båtägare, den 
första är menad för internationellt bruk medan de två senare fungerar i USA och innehåller 
möjligheten att ladda ner vektor- och rastersjökort för hela USA. SEAiq Open versionen 
innehåller inga sjökort, istället kan användaren själv installera och använda sina egna 
elektroniska sjökort i appen, antingen vektorkort i S-57 eller S-61 standard eller 
rastersjökort i BSB/KAP-format. Dessutom finns det möjligheten att inom appen ladda ner 
sjökort från PRIMAR och Chartworld, som båda är distributörer av elektroniska kartor 
(Sakhalin, LLC (b)) 
Dessa versioner av SEAiq fungerar som de flesta andra navigationsappar och innehåller 
långt samma funktioner. Appen använder pekdatorn interna GPS och eftersom kartorna, 
som man själv installerat, är lagrade på pekdatorns minne krävs ingen uppkoppling till 
internet för att navigera med appen. AIS-mål från andra fartyg syns på appen och kan 
plottas för att få information såsom Closest Point of Approach (CPA). GPS och AIS 
information kan också fås från en annan källa via trådlös signal (Wi-Fi) och AIS-
information kan också tas via internet. Med appen kan man enkelt göra rutter med 
waypoints och det egna fartygets spår plottas på sjökortet. Väderleksprognoser med vind 
och lufttryck fås också direkt från appen och användarna kan själva konfigurera djup- och 
säkerhetskurvor för att göra navigeringen så säker som möjligt. (Sakhalin, LLC (b)) 
Dessa versioner av SEAiq lämpar sig garanterat bra för fritidsbåtägare som rör sig i små 
båtar i skärgården eller utanför kusten och möjligheten att använda sina egna elektroniska 
sjökort samt konfigurera dem enligt eget behov är ett stort plus. Men för 
utbildningsändamål är dessa versioner av appen inte tillräckliga och funktionerna för få, 
och därför har jag för den här forskningen jobbat med den professionella versionen av 
appen, SEAiq Pilot. 
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2.3.1 SEAiq Pilot 
Den professionella versionen av Seaiq heter SEAiq Pilot och är specifikt designad för att 
användas av lotsar. Appen används idag av professionella sjöfarare runt om i världen på 
lotsområden och hamnar, exempelvis bland lotsarna i Thames där jag först kom i kontakt 
med appen. SEAiq Pilot finns tillgängligt till iOs, Android och Windows operativsystem 
och fungerar på de flesta nyare mobila enheter.  
SEAiq Pilot innehåller alla de funktioner som finns i de enklare Free- och Open-
versionerna plus en stor mängd mera avancerade funktioner som är tänkta att vara 
användbara för lotsar då de navigerar i trånga farleder, i floder eller i områden med 
tidvatten och starka havsströmmar samt vid hamnmanövrar. Dessa mer avancerade 
funktioner är orsaken till att jag anser att denna app skulle lämpa sig bra också till 
undervisning. 
SEAiq Pilot ger användaren flera verktyg för navigering såsom VRM (Variable Range 
Marker, mäter avstånd), EBL (Electronic Bearing Line, bestämmer bäringar), Mariner’s 
Notes (användarens egna infopunkter och anteckningar på det elektroniska sjökortet) och 
Clearing Lines (används för att märka ut säkert avstånd från potentiellt farliga områden, 
grunda vatten etc.) Ruttplaneringen är också mera avancerad än i de övriga versionerna och 
användaren kan lägga in i rutten information om t.ex. fartbegränsningar och restriktioner 
på mötesplatser, samt ge rutterna ETA (Estimated Time of Arrival) eller tidpunkter man 
önskar vara vid vissa positioner (Sakhalin, LLC (a)). 
Pilotversionen stöder användandet av en pilot plug för att få AIS och GPS information från 
fartyget eller, där jag kommer använda appen i detta arbete, bryggsimulatorn. Appen stöder 
också Wi-Fi versioner av pilot plug, d.v.s. AIS/GPS-signalen ges trådlöst till appen. Likaså 
kan AIS-informationen tas via internet om pekdatorn är uppkopplad till nätet. Appen har 
också en Record and Playback-funktion som möjliggör sparandet av AIS-informationen 
för hur det egna fartyget och andra fartyg har rört sig och sedan gör det möjligt att spela 
upp den informationen i normal eller snabbare hastighet. Denna funktion ser jag redan som 
väldigt användbar i undervisning. (Sakhalin (1)) 
Pilotversionen ger också mer detaljerad information om det egna fartyget och dess rörelser. 
En prediktor visar fartygets uppskattade kurs och position och fartygets skalenliga modell 
syns på displayen. Användaren har dessutom möjlighet att själv konfigurera inställningarna 
för fartygets modell på displayen, fartygets information (längd och bredd) och bryggans 
placering (positionen för AIS-enheten). 
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Appen innehåller också möjligheten att spara information om resan eller händelser under 
resan med hjälp av Pilot Logbook, en form av automatisk elektronisk loggbok. Funktionen 
sparar automatiskt olika tider och positioner samt status för det egna fartyget och 
närliggande AIS-mål. För lotsar innehåller Pilot-versionen av appen också tillgång till 
VoyageBank Pilot Data Server. VoyageBank är en databas som kan användas av lotsar för 
att spara och dela med sig information om utförda lotsningar, information om fartyg, 
dokument, rutter med mera till andra lotsar (Voyagebank 2014). 
Pilot-versionen av SEAiq innehåller funktionen Docking Mode, som är menad för 
användning vid manövrering i hamn och till kaj. Docking Mode låter användaren placera 
ut s.k. fenders som agerar som referenspunkter då fartyget närmar sig kaj och appen visar, 
både grafiskt och i text, avstånd till och i vilken hastighet fartyget närmar sig dessa 
referenspunkter. Också denna funktion tror jag kan vara mycket användbar i undervisning, 
exempelvis då elever övar sig på fartygs manövrering (Sakhalin, LLC (a)). 
3 Användandet av SEAiq i undervisning 
I samband med att jag kontaktade utvecklaren för SEAiq för att berätta om mitt arbete med 
navigationsappar i undervisning och att jag skulle vara intresserad att använda SEAiq i det 
informerade han mig om att man på Maritime Simulation and Resource Centre (MSRC) i 
Quebec, Kanada, använder sig av SEAiq då man tränar och utbildar lotsar från Sankt 
Lawrence Seaway. Han var vänlig nog att hjälpa mig kontakta personalen på MSRC via e-
post och de i sin tur erbjöd att sig att hjälpa och beskriva hur de använder SEAiq i sin 
träning och utbildning. Hela e-postkonversationen finns bifogad i bilaga 1.  
3.1.1 MSRC 
Maritime Simulation and Resource Centre i Quebec är en tränings- och utvecklingsfacilitet 
för sjöfarare vars expertis ligger i säker navigation i Nordamerika. Centret är en del av 
Corporation of Lower St. Lawrence Pilots, CLSLP, (St. Lawrence lotsar) och har som 
huvuduppgift att utbilda CLSLP:s lotslärlingar och ordna utvecklande träning, 
innehållande övningar i lotsandets alla aspekt, för lotsarna. Även lotsar från andra 
lotsdistrikt samt övriga professionella navigatörer får ta del i centrets utbildningar och 
övningar. Träningarna utförs med hjälp av centrets bryggsimulatorer som gör det möjligt 
för både blivande och erfarna lotsar att öva sig på manövreringar med olika 
fartygsmodeller, navigera i svåra förhållanden med bl.a. hård vind, ström och dimma samt 
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utföra komplicerade manövrar assisterade av bogserbåtar. I dessa simulatorövningar 
använder sig instruktörerna och lotsarna sig ofta av någon PPU och framför allt SEAiq 
(Maritime Simulation and Resource Centre). 
3.1.2 MSRCs användning av SEAiq 
Då jag via e-post varit i kontakt med MSRC angående deras användning av SEAiq har jag 
diskuterat med herr Bernard Cayer, sjökapten och lots i St. Lawrence-distriktet. Cayer är 
också instruktör på MSRC med många års erfarenhet och använder dagligen SEAiq i sitt 
arbete. Han använder en pekdator med SEAiq både då han lotsar fartyg samt då han 
fungerar som instruktör för andra lotsar på träningscentret och har således erfarenhet av att 
använda appen både i praktiskt arbete och i undervisning. Han har också varit i 
regelbunden kontakt med SEAiqs utvecklare samt bidragit med egna förslag på hur appen 
kunde utvecklas med tanke på användning under lotsningar.  
Lotsarna i St. Lawrence använder sig av PPU under deras lotsningar och det är över lag 
vanligt att lotsar i Nordamerika har med sig en PPU på lotsningar och därför har också 
deras användande implementerats i simulatorträningarna i MSRC. Alla bryggsimulatorer är 
utrustade med en pilot plug så att lotsar som kommer för att träna i simulatorerna kan ta 
med sig sina egna pekdatorer eller laptops, koppla dessa till simulatorerna och använda 
sina egna PPU i övningarna. Instruktörerna ger vid behov utbildning i användandet av 
SEAiq och alla lotsar i St. Lawrence-distriktet har lärt sig använda SEAiq. Då jag 
kontaktade Cayer första gången var jag ännu ny i användandet av appen men han gav goda 
beskrivningar på hur man använder de olika funktionerna, vilka han tycker är användbarast 
samt hur de använder de i sina träningar.  
Han poängterar att man måste se en skillnad på att utbilda elever, nya navigatörer utan 
större erfarenhet, och att träna redan erfarna sjökaptener och lotsar med flera års 
yrkeskunnighet. För elevernas del handlar det om att lära sig nya saker från grunden och 
öva sig på de mera grundläggande färdigheterna i en styrmans och befälhavares yrke 
medan de lotsar som besöker en träningsfacilitet som MSRC tränar på olika aspekter av 
lotsningen som t.ex. komplicerade hamnmanövrar, manövrering med ankare och med 
bogserhjälp och avancerad användning av parallell index. För lotsarnas del är det inte fråga 
om ny kunskap, för det mesta i alla fall, och därför är PPU:n i deras fall ett verktyg för att 
göra saker, istället för att lära sig saker. Trots det ser Cayer också stora möjligheter i att 
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använda en PPU som SEAiq som ett verktyg i undervisning och de sätt på vilka lotsarna 
använder SEAiq kan ge goda idéer på hur appen kan användas i utbildning. 
Cayer förklarade för mig vilka av SEAiqs funktioner han tycker är de mest användbara och 
vilka de använder allra mest i sina träningar samt beskrev för mig hur dessa fungerar och 
hur man skall gå till väga för att använda dem på rätt sätt. Han beskrev också hur han tror 
att en del av funktionerna kan vara användbara specifikt med tanke på utbildning. Jag 
kommer i ett senare kapitel gå igenom och beskriva SEAiqs funktioner och fundera på 
lösningar hur de kan användas i undervisning och i simulatorövningar, men till näst räknar 
jag upp de punkter och funktioner Cayer beskrev för mig och hur de använder dem i 
träningarna i MSRC. Cayers beskrivningar kommer jag sedan reflektera över då jag själv 
prövar på att använda SEAiq. 
En funktion som Cayer vill lyfta fram för alla som är nya i användningen av SEAiq är 
Virtual Boarding. Virtual Boarding gör det möjligt att ”borda” ett annat fartyg, ett AIS-
mål, så att SEAiq agerar som om det bordade fartyget var det egna. All information så som 
kurs och fart kommer visas ur det bordade fartygets synvinkel och likaså kommer infon om 
plottade fartygsmål vara relaterad till det bordade fartyget. Alla verktyg, så som VRM och 
EBL, går att använda som vanligt då man har bordat ett annat mål. För att detta skall vara 
möjligt krävs att appen tar emot AIS-signal för att få fram alla AIS-mål, och detta är 
möjligt bl.a. via en internetanslutning då SEAiq har möjlighet att ta emot AIS-information 
direkt från nätet. Huvudändamålet för Virtual Boarding-funktionen är att bekanta sig med 
appen. Cayer berättar att han och hans kolleger på MSRC använder sig av den funktionen 
då de lär ut SEAiq åt nya användare. Exempelvis lotsar som är vana vid att använda något 
annat navigationsprogram kan med hjälp av Virtual Boarding bli bekanta med SEAiq utan 
att ens behöva lämna klassrummet. 
Då Cayer beskrev sätt som SEAiq kunde användas för undervisning i sjöfartsskolor 
nämnde han SEAiqs möjlighet att göra rutter. Ruttplaneringen på SEAiq fungerar på 
många vis på samma sätt som på ECDIS navigationssystem och ger användaren möjlighet 
att planera svängpunkter med radie. För varje svängpunkt kan man bestämma hur stor 
radien skall vara och detta gör det i sin tur möjligt att planera och öva på rate-of-turn 
(ROT) kontrollerade svängar vilket kunde vara användbart i undervisning i skolor. Cayer 
nämner att man på många passagerarfartyg idag insisterar att ROT hålls under 10°/min och 
med hjälp av rutter med radie kontrollerade svängar planerade på SEAiq kan lotsar 
övervaka att detta maxvärde följs. SEAiq visar också, om man så vill, uppdaterade 
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tidvattenprognoser och med hjälp av appen kan man passa in sina ETA med 
tidvattendjupen.  
Om det egna fartyget eller fartyget bordat med Virtual Boarding följer en rutt på SEAiq 
kan man använda sig av den funktion Cayer beskriver som den mest användbara för han 
och hans kolleger, nämligen Meeting Points funktionen. Detta verktyg gör det möjligt att 
se var på den planerade rutten man kommer möta mot kommande trafik eller var på rutten 
man kommer hinna upp ett långsammare fartyg. Detta gör det möjligt att långt på förväg 
planera dessa punkter och genom att ändra farten göra det möjligt att undvika möten vid 
trånga eller farliga farledspunkter.  
En funktion som Cayer rekommenderade mig att pröva är Docking Mode vilken används 
då fartyg anlöper hamn och manövrerar till kaj. Även denna funktion går att pröva på och 
bekanta sig med före man använder den i verkliga situationer genom att aktivera SEAiqs 
Simulator. Som namnet säger ger denna funktion användaren möjlighet att simulera hur 
fartyget rör sig. Det simulerade fartyget kan styras med hjälp av två reglage på skärmen 
som styr fartygets hastighet genom vatten och ROT antingen till babord eller styrbord. 
Man kan också bestämma fart och kurs på en vattenström om man så vill, och trots att detta 
på inga vis motsvarar hur fartyg rör sig i verklighet ger det användaren möjlighet att öva 
sig på att använda SEAiq. Till exempel genom att aktivera Docking Mode och simulatorn 
kan man köra det simulerade fartyget närmare kajen och se hur infon på skärmen visas och 
ändras då fartyget närmar sig de referenspunkter man valt. 
3.2 Funktionerna i SEAiq 
Då jag bekantat mig med SEAiq och tagit del av Cayers instruktioner och idéer är nästa 
steg att själv använda SEAiq för det ändamål jag studerar. Jag kommer testa de funktioner 
jag anser vara användbara i undervisning och med tanke på att använda appen i 
simulatorövningar, beskriva i korthet hur de fungerar samt ge mina egna tankar på hur de 
kan användas i olika scenarion i undervisning.  
Jag använder mig som jag tidigare nämnde av en iPad 2 och alla tester jag gör utförs med 
version 4.0.0 av SEAiq Pilot. Till appen har jag laddat rastersjökort över hela 
Skärgårdshavet (området i stort sett begränsat av Hangö – Nystad – Mariehamn) samt 
vektorsjökort från NOAA över Floridas östra kust och Miami. Orsaken till att jag valt 
dessa områden och olika karttyper är för att visa skillnader i kartorna på appen samt för att 
en del funktioner fungerar bättre på vektorkort än rasterkort. Alla funktioner går 
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visserligen att använda på båda men att zooma för långt in på rastersjökort leder bara till 
otydlig bild; därför kommer jag t.ex. att använda vektorkorten för Docking Mode. Valet av 
rasterkorten för Skärgårdshavet beror på att jag kommer utföra simulatorövningarna i just 
dessa områden då de är bekanta för mig från tidigare. 
Då jag förevisar SEAiqs funktioner kommer jag långt att planera de övningar jag senare 
utför i simulatorn. Exempelvis de rutter jag till näst planerar och beskriver kommer jag 
senare att köra i simulatorn och de verktyg, exempelvis distansmätning med VRM och 
EBL, jag använder då jag planerar rutter använder jag på samma sätt i simulatorn. Det är 
värt att notera att då jag nu i första skedet prövar appen och beskriver dess funktioner är 
jag inte ombord på något fartyg eller uppkopplad till en simulator utan jag sitter stilla i en 
lektionssal eller arbetsrum. Detta är möjligt tack vare SEAiqs Virtual Boarding och 
Simulator, med vilka jag kan testa appen och alla dess funktioner som om jag vore ombord 
på ett fartyg i rörelse medan jag i själva verket sitter stilla på torra land. 
SEAiq Pilot har givetvis många funktioner utöver de jag prövar och beskriver i mitt arbete. 
De funktionerna är mera lämpade för att användas i verkligheten ute på fartyg, som 
exempelvis väderprognoser direkt till appen och ankarvakt som ser till att fartygets ankare 
inte draggar. Det utesluter förstås inte att man inte skulle kunna använda de i undervisning 
eller i övningar i simulator men i det här skedet har jag valt att inte fokusera på dem. 
3.2.1 Display och det egna fartyget 
SEAiq har en stor mängd inställningar som går att konfigurera helt enligt användarens 
egna preferenser. Användaren väljer själv hur allting presenteras och kan långt välja vilken 
information som skall visas på navigationsskärmen, d.v.s. den display som visas då man 
navigerar. Användaren kan själv konfigurera informationen om det egna fartyget, så som 
längd, bredd, djup, var på fartyget AIS-antennen är belägen o.s.v. Denna information fås 
också automatiskt om surfplattan är uppkopplad till en extern NMEA-källa (NMEA är 
gemensamma benämningen för bl.a. GPS- och AIS-data), vilket förstås är mycket 
smidigare. Utseendet för det egna fartygets modell på skärmen och för andra fartyg går 
också att ändra på liksom värden på vektorers längd, olika alarm, grafisk presentation 
m.m., i stort sätt samma konfigureringar man kan göra med en ECDIS. 
På bilden nedan syns navigationsdisplayen. Jag har använt mig av Virtual Boarding för att 
borda ett fartyg, 65 meter långa fritidsbåten Invictus som i skrivande stund kör norrut längs 
med Floridas kust mot Miami, och nu agerar SEAiq som om jag vore ombord på det 
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fartyget. Samtidigt uppdateras alla inställningar för det egna fartyget enligt AIS-
informationen för Invictus. Det egna fartyget presenteras på bilden som två svarta ringar. 
Det långa svarta strecket visar fartygets riktning medan pilen visar fartygets kurs över 
grund i form av en vektor på 6 minuter. På övre kant av displayen syns följande 
navigationsdata för fartyget: ROT, riktning (HDG), kurs över grund (COG) samt fart över 
grund (SOG). Denna information kan döljas om man så vill med den blåa pilen nedantill 
ifall man vill se mera av sjökortet. På högra kanten av displayen visas olika inforutor 
beroende på vad man valt och vilken funktion man använder. För tillfället visas endast 
vilken positionskälla jag använder för tillfället samt att jag har aktiverat Virtual Boarding 
för att borda Invictus. Om jag t.ex. plottar ett annat fartyg dyker den informationen upp 
här.   
 
Figur 1: SEAiqs huvuddisplay 
Övrigt som syns på denna bild är ett mot kommande fartyg i form av ett rött AIS-mål samt 
en vektor för dess kurs över grund och en icke aktiverad rutt som syns som den streckade 
orange linjen och cirklar. Sjömärkena på displayen påminner långt om de man ser på vilka 
vektorsjökort som helst. Om jag trycker någonstans på sjökortet placeras en markör och till 
höger visas en inforuta som visar markörens position, bäringen och distansen till markören 
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samt tid tills mitt fartyg når den positionen om jag håller konstant fart, alternativt det 
närmaste jag kommer vara den positionen (Closest Point of Approach, CPA). 
3.2.2 Ruttplanering 
Att kunna planera en rutt är en viktig funktion på alla navigationsapplikationer och jag tror 
att ruttplaneringen kommer att vara en väsentlig del i hur apparna kan användas i 
undervisning. Om eleverna skall kunna köra sina planerade rutter i simulatorövningar 
måste funktionen för ruttplanering innehålla tillräckligt med verktyg, information och 
anpassningsmöjligheter så att elever skall kunna sköta navigeringen i simulatorövningarna 
endast med sin pekdator om så önskas. Lyckligtvis fyller SEAiqs ruttplanering alla dessa 
krav. 
Ruttplaneringen på SEAiq påminner väldigt långt om liknande funktioner på en ECDIS, 
precis som med många av appens funktioner. Den är användarvänlig och användaren kan 
ställa in en mängd olika begränsningar för att rutten skall vara säker att följa och navigera. 
Man skapar en rutt genom att placera ut waypointer antingen grafiskt genom att 
dubbeltrycka på skärmen där man vill placera en waypoint eller genom att ange positionen 
för waypointen med latitud och longitud. SEAiq räknar sedan ut distansen och kursen 
mellan waypointerna. Varje rutt kan förstås ges egna namn och om man så vill kan man 
ställa in vissa inställningar före man planerar rutten, t.ex. en viss Cross Track Distance 
(XTD), hur långt fartyget får avvika från ruttens mittlinje, som sedan gäller för varje 
avsnitt på rutten. 
På bilden nedan ses en rutt jag planerat mellan Utö och Åbo hamn, via Pärnäs mellan 
Korpo och Nagu. Rutten syns som den röda prickade linjen och waypointerna är de röda 
cirklarna. Rutten är planerade på rastersjökort över Skärgårdshavet och jag har aktiverat 
rutten så att den skall synas bättre; en icke aktiverad rutt syns som smalare orange linjer. 
Till höger i inforutan syns information om den valda rutten och ruttens waypointer. Rutten 
har getts namnet ”Utö – Åbo (via Pärnäs) och som informationen visar är den 58,2 sjömil 
lång och består av 31 waypointer. Jag har valt att inte använda en gemensam XTD för hela 
rutten utan istället valt skild XTD för varje sträcka, som syns nere till höger på bilden där 
waypointerna är uppräknade. I waypoint-listan visas waypointens namn (om användaren 
har namngett waypointen), position samt valda inställningar och restriktioner för just den 
sträckan. Restriktioner man kan välja är Cross Track Distance både till babord och 
styrbord, fartbegränsningar samt om det råder förbud mot omkörning eller inte.  
17 
 
 
Figur 2: En planerad rutt på SEAiq 
Då jag skapar eller editerar en rutt kan jag genom att dubbeltrycka på en waypoint få upp 
inställningarna för den waypointen. På bild 3 syns inställningarna för en waypoint jag valt 
ur rutten Utö – Åbo. I rutan visas namnet jag gett waypointen samt dess position och man 
har möjligheten att lägga till en beskrivning till waypointen under Description. I det här 
fallet har jag valt att lägga in bäringen och distansen till en närliggande fyr, Flatökubb. För 
varje waypoint kan jag också bestämma svängradien, turn radius. Vid denna har jag valt 
1,0 sjömil och rutten böjer sig enligt den radien. I inforutan syns vilken eller vilka rutter 
waypointen hör till och med Add to a Route kan jag lägga till den som en del av en annan 
rutt. Detta gör det smidigt att skapa nya rutter som går i samma områden och farleder då 
jag ofta kan använda redan skapade waypointer.  
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Figur 3: Inställningar för enskild waypoint 
En otroligt användbar funktion då jag följer en rutt är att kunna bestämma en tid, ETA, jag 
vill anlända till en waypoint. Detta görs vid inställningarna för en waypoint under Goal 
Time, som syns på figur 3. Då jag sedan kör rutten kommer SEAiq visa minimihastigheten 
jag måste hålla för att nå waypointen inom den utsatta tiden. Lotsar använder sig av den 
här funktionen bl.a. för att anpassa när de skall passera vissa positioner under sina 
lotssträckor, t.ex. lotsar i Thames använder sig av SEAiq och sina tidvattentabeller för att 
se vilken fart fartyget bör hålla för att hinna över de grundaste ställena före lågvatten. 
3.2.3 Meeting points 
Då jag pratat med lotsar ombord på fartyg och med Cayer på MSRC vill de alla lyfta fram 
en funktion på SEAiq som de anser vara den mest användbara och som de har haft mest 
nytta av i sitt dagliga arbete; nämligen Meeting Points. Då Meeting Points-funktionen är 
aktiverad kommer SEAiq visa vid vilken position användaren möter andra fartyg som kör 
på samma rutt som det egna fartyget, antingen i motsatt riktning eller i samma riktning som 
en själv. Den här funktionen är speciellt användbar i floder och farleder med trånga avsnitt, 
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t.ex. i skärgården, där alla fartyg följer samma rutt och det kan uppstå farosituationer om 
flera fartyg möts där det är som trångast. Exempelvis lotsarna i Thames och i Antwerpen 
använder sig av SEAiq eller liknande appar med samma funktion för att se var de möter 
andra fartyg eller var de kommer att köra om ett annat fartyg och de kan sedan bestämma 
om de ökar farten eller sakta ner för att undvika olämpliga mötesplatser. 
Meeting Points fungerar om man kör på en aktiverad rutt och det finns andra fartyg (AIS-
mål) på samma rutt. De andra fartygen behöver inte befinna sig exakt på rutten utan kan 
vara en liten distans ifrån och deras kurs får avvika med max 25° från ruttens endera 
riktning. SEAiq räknar med att de andra fartygen följer rutten på samma sätt vi planerat 
den och visar var på rutten man kommer att möta eller köra om de andra fartygen om 
hastigheterna hålls de samma. Detta är förstås en uppskattning; om de andra fartygen 
avviker från rutten eller hastigheterna ändras stämmer inte den projekterade mötespunkten. 
Om flera fartyg befinner sig på rutten samtidigt kan SEAiq visa en lista på alla de fartygen 
samt var man möter dem och tidsintervallet tills det sker. Om man har Meeting Point-
funktionen aktiverad kommer SEAiq automatiskt plotta alla fartyg på rutten och visa deras 
mötespunkter på sjökortet. Detta är väldigt användbart då man inte själv behöver scrolla 
och zooma på sjökortet för att se alla fartyg som man kommer köra om eller som kommer 
emot en på rutten utan SEAiq gör det automatisk och om man vill kan appen också ge ett 
alarm tillika det sker. SEAiq plottar inte alla fartyg så fort de befinner sig nära rutten utan 
vissa krav måste uppfyllas, bl.a. skall fartygen göra en hastighet på minst 1 knop. 
Genom att markera mötespunkten på sjökortet kan användaren sedan dra punkten längs 
med rutten, antingen emot eller ifrån det egna fartyget, och SEAiq visar då vilken hastighet 
det egna fartyget bör öka till eller sakta ner till för att flytta mötespunkten alternativt hur 
målfartyget bör ändra sin hastighet. Detta är en väldigt användbar funktion då användaren i 
god tid kan planera in var på rutten han vill möta andra fartyg och appen ger användaren 
den hastighet han bör hålla för att så ska ske.  
På figur 4 har jag aktiverat en rutt in till Miami och jag närmar mig bojfarleden in med mitt 
simulerade fartyg som syns på höger kant av sjökortet. På sjökortet syns en stor mängd 
med AIS-mål inne i hamnen men SEAiq filtrerar bort de som ligger stilla vid kaj samt de 
vars kurs avviker för mycket från ruttens riktning och plottar de fartyg som jag kommer 
möta på min rutt. I det här fallet är det ett fartyg, Viator, som syns som det markerade AIS-
målet till vänster med namnrutan intill. Viator gör 8,4 knop och rör sig i samma riktning 
som rutten så SEAiq markerar var på rutten vi kommer mötas. Mötespunkten syns på 
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sjökortet till höger om bojfarleden som en lila cirkel med två pilar inuti samt en inforuta 
intill som visar namnet på det fartyg man kommer möta, Viator, samt tiden tills mötet sker, 
36 minuter 42 sekunder. Då jag har plottat och markerat Viator kan man jämföra 
informationen i rutan uppe till höger. I rutan visas CPA, TCPA och BCR (Bow Cross 
Range, närmaste avståndet från fören till målet) ifall Viator höll konstant kurs och fart och 
likaså mitt eget fartyg, och under den informationen visas tiden tills vi möts om Viator 
följer samma rutt som jag.  
 
 
Figur 4. Meeting Point på en rutt 
3.2.4 Simulator 
Den funktion, tillsammans med Virtual Boarding, som gör det möjligt för mig att pröva på 
SEAiqs alla egenskaper och pröva på hur appen fungerar utan att befinna mig på en 
fartygsbrygga är Simulator. Som jag redan har beskrivit ger Simulator-läget användaren 
möjligheten att köra ett simulerat fartyg i själva appen och använda SEAiqs verktyg på 
samma sätt som om användaren var ombord på fartyget. Skillnaden mellan Simulator-läget 
och Virtual Boarding är att med Simulator kan användaren själv styra fartyget; med Virtual 
Boarding följer man endast med hur AIS-målet rör sig. 
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Användaren kan själv ställa in fartygets dimensioner för längd och bredd (eller ta 
fartygsinformation via AIS), SEAiq skapar en modell som man sedan kan placera var man 
vill på sjökortet och genom att trycka på fartyget kan man också rikta det i vilken kurs man 
vill ha. På bild 4 har jag aktiverat Simulator-läget och kör för tillfället mitt fartyg med 7,5 
knop genom en bojfarled. Att jag har Simulator-läget aktiverat syns uppe till höger under 
Source Simulator samt på de två reglagen nere på skärmen. Med dessa två reglage styr jag 
mitt fartyg; den övre reglerar farten genom vatten, STW, som nu är satt på 7,5 knop och 
den nedre svänger fartyget genom att välja med vilken ROT fartyget skall svänga till 
antingen babord eller styrbord. För tillfället är ROT:en inställd på 5° per minut åt babord, 
vilket också syns uppe till vänster på skärmen. Intervallet för fartygets hastighet ligger 
mellan 5 knop akterut och 20 knop framåt och ROT:en kan ställas in mellan 30° per minut 
åt babord och 30° per minut åt styrbord. Simulator-läget kan när som helst pausas med 
pausikonen nere bredvid reglagen om användaren t.ex. vill flytta på sitt fartyg.  
 
Bild 4. Simulator-läget 
SEAiqs alla vanliga verktyg kan förstås användas med Simulator-läget. På bilden har jag 
lagt ut en EBL till en närliggande pir och bäringen och distansen anges från mitt 
simulerade fartyg. Jag kan förstås också lägga ut EBL var som helst på sjökortet samt 
VRM och Clearing Lines medan jag kör Simulator-läge. Om jag har AIS aktiverat ser jag 
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AIS-mål på skärmen jag kan plotta, och med Simulator-läget kan man tänka sig att se hur 
CPA ändrar till ett plottat fartyg då man ändrar på farten eller svänger mot babord eller 
styrbord. Det användningssättet kan jämföras med Trial Manouver funktionen på radare.  
Simulator-läget är en användbar funktion men den skulle aldrig kunna användas för att öva 
på att köra och manövrera fartyg. Den simulerade miljön motsvarar aldrig verkligheten då 
man ju inte kör och manövrerar ett fartyg genom att bestämma dess fart genom vatten och 
med vilken ROT fartyget skall svänga. Med Simulator-läget är det möjligt att öka farten på 
det simulerade fartyget från 0 till 20 knop omedelbart och lika så kan man få fartyget att 
svänga genast utan att ta i beaktande rodervinklar eller den stund det tar för ett stort fartyg 
att ändra kurs, för att inte tala om att få stopp på en sväng. Istället skall Simulator-läget 
användas för att bekanta sig med SEAiq och hur appen fungerar, precis som med Virtual 
Boarding. Skillnaden med Simulator och Virtual Boarding är förstås att med Simulator-
läget kan användaren själv välja hur fartyget skall röra sig, placera fartyget var han vill och 
se hur olika verktyg skall användas då fartyget rör sig eller hur olika information 
presenteras och ändras då fartyget är i rörelse, exempelvis i Docking Mode som jag 
kommer presentera senare.  
I undervisningssyfte kan man tänka sig att Simulator-läget kunde användas för att bekanta 
sig med en rutt. Med fart och ROT kan man bestämma med vilken radie fartyget skall 
svänga så radie kontrollerade svängpunkter kan övas om rutten innehåller sådana. Man kan 
också tänka sig att Simulator-läget skulle användas för att öva på komplicerade delar av en 
rutt som t.ex. trånga farledsavsnitt eller branta svängar där man samtidigt måste använda 
sig av mätinstrument (EBL, VRM, Clearing Lines) för att hålla ett visst avstånd från 
grunda vatten eller hålla en punkt på sjökortet i en viss bäring eller på ett visst avstånd 
under en sväng. Det vore ju en fördel att kunna pröva på detta med Simulator-läget t.ex. i 
ett klassrum medan man planerar en rutt och sedan pröva på samma sak i en 
bryggsimulator.  
Då Simulator är igång går det också att sätta in en havsström. Användaren kan bestämma 
kursen och farten, i knop, för strömmen som sedan påverkar det simulerade fartyget. I figur 
4 har jag faktiskt en ström på 200° och 0,3 knop, vilket förklarar varför fartygets HDG och 
COG skiljer sig. Med denna funktion kunde man använda Simulator-läget för att öva sig på 
och bekanta sig med ställen som har en kraftig ström. Exempelvis om en kraftig ström vid 
en bojfarled trycker på fartyget rakt från sidan, med vilken kurs genom vatten skall man då 
styra för att fartyget skall gå klart mellan bojarna? Simulator-läget kunde användas i 
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undervisning av elever för att se hur havsströmmar med olika kurser och hastigheter 
påverkar det egna fartygets rörelser. 
3.2.5 Docking Mode 
En avancerad funktion i SEAiq Pilot som jag personligen anser vara ett ypperligt 
hjälpmedel och som jag tror kommer vara mycket användbar i undervisning är Docking 
Mode. Som namnet anger används Docking Mode då fartyget skall lägga till vid kaj eller 
manövrera sig nära något objekt eller position. Vid Docking Mode bör man zooma in till 
en liten skala så att fartygets konturer syns och då funktionen aktiveras kommer SEAiq 
visa distanser från fartyget till olika referenspunkter samt med vilken hastighet fartygets 
olika delar närmar sig referenspunkterna och denna information skall hjälpa användaren att 
smidigt och säkert manövrera fartyget in till rätt position och in längs med kajen.  
För att använda Docking Mode måste man placera ut dessa referenspunkter som i SEAiq 
kallas för fenders. Fenders skall placeras på sådana punkter till vilka man vill veta avstånd 
från fartyget då fartyget närmar sig kajen, så exempelvis kajhörn, ramper och det kajavsnitt 
man skall ligga vid är bra ställen att placera fenders. Docking Mode kan också användas 
för att se till att man håller ett visst avstånd ifrån någon punkt och i sådana fall skall 
fenders placeras på sådana ställen man inte vill komma för nära. Fenders placeras enkelt ut 
genom att dubbelklicka på sjökortet och välja Add Fender. Man kan sedan dra fendern och 
placera den var man vill eller ange fenders position i latitud och longitud.  
På figur 5 kör jag ett fartyg med Simulator-läget in mot kaj och då jag närmat mig kajen 
aktiverar jag Docking Mode. Jag har placerat ut fenders, som syns som tre lila cirklar 
omgivna av en svart ruta, och de bildar tillsammans ett L format avsnitt inom vilket jag vill 
förtöja fartyget. De två fenders till höger kan tänkas ha placerats vid en ramp och det 
simulerade fartyg skall föreställa ett RoRo fartyg som skall backa in mot rampen och 
stanna på ett lämpligt avstånd för att fälla ner fartygets ramp.  
Då Docking Mode aktiveras visas en inforuta till höger på skärmen. I den rutan syns två 
olika avstånd; ett avstånd från fören (rättare sagt 15 % av fartygets längd från fören) till 
området mellan två fenders och ett avstånd från aktern (15 % av fartygets längd från 
aktern) till samma område. Dessutom visas i samma inforuta med vilken hastighet dessa 
punkter på fartyget närmar sig kajen samt i vilken vinkel fartyget ligger i förhållande till de 
två fenders som bildar kajen. I fallet på bild 5 är avståndet från fören till kajen 81 meter 
och från aktern till kajen 71 meter och fartyget ligger i en vinkel på 5,3° i relation till 
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kajen. Jag har stoppat det simulerade fartyget så därför närmar sig fartyget inte alls kajen 
och hastigheterna i inforutan är 0,00 meter per sekund. Om man vill kan hastigheterna 
också anges i knop. Samma information syns också på sjökortet intill fartyget i de tre vita 
rutorna; en ruta vid fören som visar avstånd och hastighet, en ruta i mitten som visar 
vinkeln och en ruta vid aktern som visar avstånd och hastighet.  
 
 
Figur 5. Docking Mode 
 
Beroende på hur fartyget ligger i förhållande till aktiverade fenders kommer olika avstånd 
från olika punkter på fartyget visas. I figur 5 låg det simulerade fartyget i ungefär samma 
vinkel som kajen och avståndet till rampen (avsnittet som bildas av de två fenders längs till 
höger) var ännu såpass stort att SEAiq inte visade något avstånd från aktern till rampen. 
Fartyget rörde inte heller på sig så appen kunde inte heller registrera att jag ämnade närma 
mig rampen. I bilden nedan har jag svängt fartyget till en vinkel på 25,9° relaterat till kajen 
och aktern har närmat sig rampen. Dessutom gör fartyget nu en fart på 0,9 knop akterut och 
svänger till styrbord med en ROT på 15°/minut. Jag har valt detta scenario för att i detta 
fall visas lite andra referenspunkter; eftersom fartygets akter nu ligger nära rampen och 
dessutom närmar sig visas avståndet från akterns mittpunkt till närmaste punkt på rampens 
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fenders. Då fartyget gör fart visar Docking Mode hur snabbt olika delar av fartyget närmar 
sig kajen. Jag har valt att hastigheterna visas i knop. Ur bilden ser man att aktern närmar 
sig rampen, på 32 meters avstånd, med 0,52 knop (minustecknet antyder att man närmar 
sig punkten), den andra punkten i aktern närmar sig kajen, på 36 meters avstånd, med 0,77 
knop och fören, som ligger på 84 meter från kajen, rör sig utåt ifrån kajen med 0,06 knop 
eftersom fartyget svänger till styrbord. Genom att följa med dessa avstånd och se hur 
snabbt olika delar av fartyget närmar sig kajen kan användaren manövrera fartyget och 
hålla rampen på lämpligt avstånd och föra in fartyget längs med kajen. 
 
 
Figur 6. Informationen i Docking Mode 
 
Det finns en mängd olika möjligheter att använda Docking Mode i undervisning. Eftersom 
SEAiq ger en överskådlig bild av hur fartyget rör sig och hur olika delar av fartyget närmar 
sig olika referenspunkter kan Docking Mode användas i alla sorters manövreringsövningar, 
vare sig det handlar om avancerade övningar med bogserhjälp och hård vind eller för 
oerfarna befälselever att öva manövrering till kaj. Docking Mode måste heller inte 
användas endast vid manövrering till kaj; då det gäller användandet av Docking Mode för 
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elever i navigationsskolor kan man tänka sig att placera ut fenders runt omkring fartyget på 
öppet vatten och sedan låta eleverna pröva på hur fartyget rör sig vid olika 
roderkommandon, då de använder bogpropeller, kör akterut med propeller med fast 
stigning etc. Man kan också tänka sig använda funktionen då man övar branta eller trånga 
svängar; genom att placera ut fenders längs med svängen och på grunda vatten kan man 
följa med hur fartyget rör sig under hela svängen och vid behov korrigera. 
3.2.6 Single Point Mooring 
SEAiq innehåller också möjligheten att använda Docking Mode vid Single Point Mooring. 
Single Point Mooring, förkortat SPM, innebär att fartyget förtöjer till en enskild boj som är 
ankrad till havsbotten, och då förtöjer fartyget vanligtvis fören till bojen. Dessa bojar 
används vid lastoperationer med tankfartyg då bojen är kopplad till en terminal på land 
flera kilometer ifrån via rörsystem på havsbotten och fartygen kan lasta och lossa ute till 
havs utan att behöva lägga till vid någon kaj. Tankfartygen närmar sig bojen med fören 
först och gärna med fören rakt emot vind och/eller ström så att manövreringen skall vara så 
lätt som möjligt (Kantharia 2013). 
För att använda Single Point Mooring med SEAiq måste man placera ut en VRM på 
maximalt 500 meters radie och VRM:en skall placeras på den punkt man vill förtöja vid. 
Då man aktiverar Docking Mode och väljer att appen skall använda VRM vid SPM 
kommer den närmaste VRM:en inom en sjömil att användas som referenspunkt. På figur 7 
har jag placerat en VRM med 50 meters radie precis ovanpå en boj ute på öppet hav. Till 
höger på skärmen syns inforutan Docking-SPM som visar den information som är relevant 
för att förtöja vid bojen. Avsikten är att få fören nära bojen och bojen placerad i fartygets 
mittlinje. SEAiq visar avståndet från fartygets för till närmaste punkten på VRM:en både i 
inforutan och grafiskt i form av den streckade linjen som går från fartygets för mot 
VRM:en. I inforutan syns också med vilken hastighet fören närmar sig punkten och i 
vilken vinkel fartyget ligger i förhållande till närmaste punkten på VRM. I fallet i bilden 
nere är fartyget 49,0 meter ifrån, närmar sig med en hastighet på 3,43 knop (minustecknet 
tyder på att man kommer närmare) samt vinkeln till VRM är 33°.  
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Figur 7.Single Point Mooring med SEAiq 
 
Med hjälp av denna information vet användaren hur han skall manövrera och rikta fartyget 
för att närma sig bojen i rätt vinkel för att få fartyget förtöjt vid bojen. Om man skulle 
använda denna funktion i undervisning kan man tänka sig att för elever ordna övningar i att 
närma sig en boj för att möjliggöra Single Point Mooring. Elever kunde först använda sig 
av SEAiq för att bestämma avdrift till följd av vind och ström och sedan närma sig bojen i 
rätt vinkel och försöka få fartygets för att stanna så nära bojen som möjligt. 
3.2.7 Record/Playback 
SEAiq Pilot innehåller ännu en funktion som jag anser vara perfekt för användning i 
undervisning, nämligen NMEA Record/Playback. Denna funktion gör det möjligt för 
SEAiq att banda in NMEA och AIS information om det egna fartyget och andra AIS-mål 
och hur de har rört sig, deras positioner, kurser och hastigheter etc. så länge inspelningen är 
igång. All dessa data samlas på en fil på pekdatorn och användaren kan sedan spela upp 
inspelningen med SEAiq för att se hur han själv och andra fartyg har kört. Då inspelningen 
spelas upp kan man fritt scrolla på sjökortet eller zooma in och ut hur man vill samt märka 
alla olika fartygsmål för att se deras kurser och hastigheter. Likaså visas CPA och BCR då 
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man markerar de olika målen samt mötesplats och när man möter eller kör om de andra 
fartygen. 
Den här funktionen ger inga fördelar medan man kör ett fartyg i verkligheten eller i 
simulator men gör det möjligt att efteråt kunna se tillbaka på vad man har gjort och 
reflektera över det, antingen själv eller tillsammans med en lärare eller övervakare. Att få 
feedback är väldigt viktigt vid inlärning och om vi tänker oss att använda SEAiq i 
undervisning i navigationsskola kan eleverna och lärarna tillsammans se på inspelningen 
hur eleverna har kört i simulatorövningen och läraren kan evaluera det eleverna gjort. De 
kan tillsammans se igenom olika situationer under övningen och reflektera över vad som 
har gjorts, eleverna får förklara varför de agerade på ett visst sätt och man kan diskutera 
hur situationen kunde ha lösts på ett bättre sätt eller om de fanns alternativa metoder. Jag 
vet att liknande inspelningar kan göras med vår skolas simulatorer och att man på stor 
skärm i klassrummen kan visa upp hela övningens gång men genom att använda den här 
funktionen på SEAiq får varje elev sin inspelning på egen pekdator de själva kan spela 
upp. Inspelningarna gjorda på SEAiq sparas dessutom på en fil som kan flyttas till andra 
enheter och också spelas upp med andra program. 
3.3 SEAiq i simulatorn 
Då jag känner att jag hanterar SEAiq och dess funktioner är nästa steg att pröva på att 
använda appen i skolans bryggsimulatorer. Jag vill först och främst se om jag lyckas 
koppla min iPad med SEAiq till simulatorn, hur bra signalen är och om mitt fartyg i SEAiq 
reagerar på samma sätt som fartyget i simulatorn. Efter det bygger jag upp tre olika 
övningar, scenarion, där jag jämför fartygets position och rörelser på simulatorns ECDIS 
och i SEAiq samt prövar på olika funktioner hos SEAiq. I simulatorn kan man bygga upp 
övningar med olika fartyg av olika typer och storlekar, välja hur övriga fartyg skall köra, 
välja vilka väderförhållanden som råder och mycket mera, men i mina övningar kommer 
jag fokusera på interaktion med andra fartyg och manövreringen av mitt egna fartyg så i 
övningarna råder lugna väderförhållanden och ingen havsström. 
I skolans simulatorer är det möjligt att koppla upp pekdatorer, med navigationsappar, till 
simulatorerna trådlöst. Genom att ansluta till samma trådlösa nätverk som simulatorerna 
kan man sedan ta emot NMEA-signalen, som ger GPS och AIS-information, och genom att 
välja IP-adress för signalen samt utgångs port kan man välja vilken av bryggornas NMEA-
information man vill ha till sin pekdator. Efter att pekdatorn tar emot signalen från 
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simulatorn kommer appen fungera som om man var ombord det fartyg som körs i 
simulatorn. AIS-informationen om det egna fartyget, så som längd och bredd och placering 
av AIS-antenn tas automatiskt från simulatorn och SEAiq kan då bygga upp 
fartygsmodellen på skärmen enligt den informationen.  
3.3.1 Övningarna 
Jag körde sammanlagt tre olika övningar för att pröva på SEAiq i simulatorn. Alla tre 
övningar kördes i stort sätt i samma område: de två första övningarna startade vid Pärnäs 
mellan Korpo och Nagu och slutade vid södra Erstan och den sista övningen började vid 
norra Erstan och slutade inne i Åbo hamn. De funktioner jag mest ville pröva på i 
simulatorn var Meeting Points och Docking Mode. I alla övningar hade jag ”Recording” 
aktiverat så att övningarna spelades in så jag senare kunde kolla på hur jag hade kört. I alla 
övningar använde jag också mig också av många av de mera grundläggande funktionerna 
som t.ex. EBL och VRM samt möjligheten att välja en önskad ETA vid en waypoint men 
det har jag inte dokumenterat efter som jag inte lade fokus på dem i dessa övningar. I 
samtliga övningar hade jag hjälp av två klasskamrater som vid behov tog hand om 
navigeringen och manövreringen så att jag kunde fokusera på SEAiq och följa med och 
jämföra med simulatorn och appen, men i mån och möjlighet försökte jag själv köra 
övningarna med hjälp av informationen på SEAiq. 
3.3.2 Övning 1   
I första övningen körde jag ett litet General Cargo fartyg på 103,5 meter, 16 meter brett 
och med en max hastighet på ca 15 knop. Jag startade vid Pärnäs fästet, körde norrut förbi 
Lövskär för att sedan svänga österut norr om Granskär och fortsätta längs med 10 och 13 
meters faret mot Erstan. I denna övning fanns inga andra fartyg då jag i det här skedet 
endast ville se hur bra SEAiq tog emot signalen från simulatorn, hur bra positionerna och 
kurserna stämde mellan SEAiq och simulatorn samt pröva på de radie kontrollerade 
svängar jag hade planerat i rutten och se om de WOP (Wheel Over Point), svängmärken, 
som SEAiq visar gick att använda. 
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Figur 8. SEAiq tar informationen från simulatorn 
 
Då jag säkerställt att SEAiq tog emot signalen från simulatorn och att fartygsinformationen 
uppdaterats automatiskt via AIS påbörjade jag övningen. Jag körde norrut längs faret och 
jämförde positionerna i simulatorns ECDIS och i SEAiq, som verkade stämma rätt bra. Vid 
svängarna före och runt Lövskär, som syns på figur 8, följde jag med hur fartygets Heading 
(HDG) och COG ändrade i simulatorn och på appen. Här märkte jag att SEAiq verkade en 
aning seg och båda kurserna verkade släpa efter några sekunder jämfört med hur fartyget 
körde i simulatorn. Jag vet inte om det berodde på att appen eller min iPad var trög och 
uppdaterades långsamt eller om felet låg i signalen mellan SEAiq och simulatorn eller om 
SEAiq räknar ut HDG och COG enligt GPS-positioner och inte ur den information som fås 
från simulatorn. Jag följde med och jämförde med ECDIS och SEAiq i alla svängar och 
SEAiq låg alltid lite efter, men efter att fartyget stabiliserat sig och började köra nästa raka 
kurs hann SEAiq ikapp och kurserna matchade igen. Det fartyg jag körde i simulatorn ville 
också kränga en aning från sida till sida och dess ROT kunde lätt vandra några grader till 
babord och styrbord. Det är också möjligt att SEAiq inte riktigt hann med de här små 
ändringarna hela tiden, men om det sedan beror på appen, min surfplatta eller signalen vet 
jag inte.  
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I den första övningen prövade jag också radie kontrollerade svängar. SEAiq visar märken 
där rutten börjar och slutar svänga samt en WOP-linje en fartygslängd före märket där 
rutten svänger. Meningen är att man skall påbörja svängen vid denna linje då det alltid tar 
en liten stund innan fartyget faktiskt börjar svänga mot den nya kursen. WOP är förstås 
fartygsspecifikt då en del fartyg börjar svänga snabbare och en del långsammare men en 
fartygslängd brukar vara en tumregel. Jag ställde in på autopiloten de radier jag hade 
planerat i min rutt och påbörjade svängarna vid den WOP som appen visade. De första 
svängarna visade sig ofta gå för långt men redan efter tre-fyra svängar fick jag ett bra 
grepp om när det lönar sig att påbörja svängen. Vid alla svängar jag gjorde i den första 
övningen var kurserna i SEAiq alltid lite efter de i simulatorn men fartygets rörelser och 
hastighet verkade stämma bra i båda, och ju kortare svängen var och ju större dess radie 
var desto bättre stämde kurs och position in på varandra i SEAiq och simulatorn. Efter den 
här övningen visste jag i alla fall att SEAiq fungerade och samspelade med simulatorn så 
jag kunde övergå till nästa övning. 
3.3.3 Övning 2 
Efter den första övningen då jag säkerställt att allting fungerade mellan SEAiq och 
simulatorn skapade jag ytterligare två övningar för att pröva på funktionerna Meeting 
Points och Docking Mode. I den andra övningen ville jag pröva den förstnämnda 
funktionen genom att köra om ett fartyg samt möta ett mot kommande och använda 
Meeting Points funktionen för att bestämma var dessa möten kommer att ske och om jag 
bör sakta ner eller öka farten för att inte möta de andra fartygen på olämpliga 
farledsavsnitt.  
I övning 2 körde jag ett 169 meter långt Container fartyg med en propeller med variabel 
stigning och som agerar som vänstergängad. Fartyget har bogpropeller och en maxfart på 
21,9 knop. Uppgiften i övningen var att köra om ett framförliggande litet fraktfartyg som 
gör konstanta 6,2 knop samt möta ett RoRo fartyg på 182 meter, kallat Finnsky i övningen, 
som har hastigheten 17,7 knop. Jag startade söder om Pärnäs med riktningen norrut, det 
lilla fraktfartyget framför mig startade vid Pärnäs färjfäste och kör samma rutt som jag och 
med samma riktning och Finnsky startar vid Erstan och kommer körande samma rutt som 
jag men i motsatt riktning.  
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Figur 9. Utgångsläge för övning 2 
 
Ur figur 9 ses utgångsläget för övning 2. Mitt fartyg är de svart-röda cirklarna nere till 
vänster på sjökortet. Det mindre lastfartyget syns som ett rött AIS-mål en bit ovanför mitt 
egna fartyg, och RoRo fartyget Finnsky syns uppe till höger bredvid den blåa inforutan och 
dess AIS-mål är också markerat. Rutten som jag och de övriga fartygen kommer köra syns 
som den röda prickade linjen som först går norrut (från mitt utgångsläge) och sedan 
svänger brant mot ostnordost vid Grangrundet. Denna rutt innehåller flera avsnitt där man 
inte vill möta ett annat fartyg då det inte ryms två fartyg på bredd, speciellt vid de branta 
svängarna vid Lövskär och Grangrundet. Ändamålet med denna övning var att genom att 
använda Meeting Points på SEAiq undvika mötesplatser vid de trånga avsnitten och istället 
möta och köra om de andra fartygen före eller ännu hellre efter den branta svängen, då 
farleden på dessa ställen har utrymme och vatten på båda sidorna.  
Då simulatorn startade och övningen började aktiverade jag direkt Meeting Points. Genom 
att markera de båda fartygen visade SEAiq var på sjökortet jag möter dessa fartyg om vi 
alla håller konstant fart. Direkt såg jag att jag kommer vara tvungen att antingen öka eller 
sänka hastigheten då mötesplatserna till båda fartygen låg på mycket olämpliga ställen; 
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båda två låg precis före den branta svängen vid Grangrundet. På figur 10 visas 
mötespunkten till det långsamma lastfartyget som startade en bit framför mig och 
mötespunkten till Finnsky var vid samma tidpunkt endast en tiotal meter söder om det 
andra fartygets mötespunkt. Således, om jag höll konstant hastighet skulle vi ligga tre 
fartyg i bredd på ett relativt trångt ställe där två av fartygen precis skall börja en brant 
sväng in i ett ännu trångare avsnitt och det tredje fartyget har precis kommit ut ur samma 
sväng och skall sikta in sig mot nästa kurs. Alltså var jag tvungen att ändra min hastighet 
för att detta inte skulle ske.   
 
 
Bild 10. Ena mötespunkten i scenario 1 
 
Genom att markera mötespunkterna och flytta dem längs med rutten såg jag hur mycket jag 
måste sakta ner alternativt öka farten för att mötena skulle ske på lämpliga ställen. Om jag 
ökade farten skulle jag troligtvis hinna förbi det långsamma lastfartyget före den branta 
svängen och om jag hade tillräckligt med hastighet kunde jag kanske möta Finnsky på 
rakan efter svängen. Detta skulle dock ha krävt att jag ökade ganska mycket och i övningen 
närmade jag mig just då Pärnäs färjfäste där man måste sänka hastigheten (förstås inte i 
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simulatorövningar men jag försökte göra det verklighetstroget). Dessutom skulle det varit 
svårt för mig att sänka farten tillräckligt om jag senare märkte att jag skulle möta Finnsky 
tidigare än jag hade hoppats, exempelvis mitt i svängen. Därför beslöt jag att sänka farten 
till lite under 10 knop för att på det viset flytta mötespunkten med det mindre fartyget till 
efter Granskärssvängen och mötespunkten med Finnsky till ett tidigare skede på min rutt, 
en god bit söder om svängen där det finns mera utrymme.  
Efter att jag sänkt farten följde jag hela tiden med hur mötespunkterna till fartygen flyttade 
sig och vid behov justerade jag hastigheten för att få mötespunkterna där jag ville ha dem. 
Jag märkte att jag måste sänka hastigheten till under 9 knop för att inte möta Finnsky för 
tidigt uppe vid svängen, men då skulle jag köra om det långsammare fartyget aningens för 
sent vid ett ställe där farleden igen blev trängre. Min plan blev således att hålla låg 
hastighet tills jag mötte Finnsky och efter det öka farten för att köra om det mindre fartyget 
precis efter svängen. Jag visste också att vid min planerade mötespunkt med Finnsky skulle 
vi inte köra rakt emot varandra eftersom farleden grenar sig i två och går på bägge sidorna 
om ön Tallholm, som syns på nedre kant av figur 10, och Finnsky skulle gå på västra sidan 
av ön medan jag körde på den östra.  
Efter att Finnsky klarat svängen och börjat styra på den västra farleden ökade jag farten för 
att komma närmare det andra fartyget. På figur 11 ses Finnsky, det röda målet till vänster, 
som kommit in på västra farleden och mitt fartyg möter Finnsky med gott om utrymme 
mellan oss. Det långsammare fartyget ligger fortfarande framför mig och skall snart börja 
svängen mot farleden ovanför Grangrundet och i det här skedet ökade jag farten. Jag höll 
mig på bra avstånd från det mindre fartyget hela vägen under svängen och medan jag 
ökade farten såg jag hur mötespunkten till det fartyget flyttade sig närmare på rutten och 
jag såg att jag kommer köra om det andra fartyget på ett ypperligt ställe där farleden gott 
om utrymme med djupt vatten på sidorna och en god bit före nästa bojpar kommer emot.  
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Figur 11. Möte med andra fartygen enligt planering 
 
Att använda SEAiq och Meeting Points gjorde allt detta mycket lättare. Jag behövde bara 
följa med var mötespunkterna låg och hur de flyttade sig då jag sänkte farten och genom 
det kunde jag planera in mötet med Finnsky och omkörningen av det mindre lastfartyget 
till sådana ställen jag ville. Utan SEAiq som hjälp hade jag varit tvungen att räkna allting 
själv, följa med fartygens vektorer m.m. och risken för att jag hade missbedömt och 
hamnat in i en trång situation med de andra fartygen skulle varit mycket större. Jag håller 
verkligen med de lotsar som påpekar att detta är en av de mest användbara hjälpmedel 
SEAiq erbjuder. Dock måste jag medge att jag glömde bort att hålla ett öga på den övriga 
navigationen då jag endast fokuserade på att följa med mötespunkterna samt fortsatte 
jämföra informationen på SEAiq med den från simulatorn, men eftersom jag hade hjälp av 
mina klasskamrater kunde de sköta navigationen. Efter att vi hade kört om det 
långsammare fartyget fortsatte vi en bit in på rutten för att fortsätta jämföra positionerna i 
SEAiq med simulatorns ECDIS samt följde med radie kontrollerade svängar med appen. 
Den här gången stämde WOP-linjerna bättre och svängarna träffade följande kurs rätt så 
bra. De WOP-linjer som SEAiq visade passade detta fartyg betydligt bättre än det fartyg 
jag använde i första övningen.  
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3.3.4 Övning 3 
Till näst byggde jag upp en tredje simulatorövning där jag ville testa på SEAiqs Docking 
Mode-funktion. Jag körde samma 169 meters containerfartyg som i övning 2 och övningen 
startade på norra Erstan och fortsatte längs med 10 meters bojfarleden söder om Runsala in 
till Åbo hamn. Inne i Åbo hamn var avsikten att aktivera Docking Mode, svänga om 
fartyget i hamnbassängen och med Docking Modes hjälp manövrera fartyget till kaj, med 
styrbordssida mot kajen.  
Fokusen i denna övning var inte bojfarleden in till hamnen men ändå prövade jag på att 
navigera och manövrera fartyget genom farleden med hjälp av SEAiq. Farleden är inte 
bred och kräver att man gör svängarna rätt för att inte åka upp mot grunt vatten, speciellt 
de brantare svängarna. Även här fortsatte jag med att jämföra fartygets rörelser och kurser i 
SEAiq med de i simulatorn och de stämde rätt så bra. Dock lyckades inte den snävaste 
svängen, som kräver en mycket liten radie, då jag följde de WOP som SEAiq visade. Men 
detta var inte huvudavsikten med övningen så jag noterade detta och fortsatte in mot Åbo 
hamn. 
Då jag saktade ner inför ruttens sista waypoint inne i Åbo hamn zoomade jag samtidigt in 
på SEAiq och aktiverade Docking Mode. Den kaj jag ville lägga till vid låg ännu en bit 
ifrån så Docking Mode visade inga avstånd till de fenders jag hade aktiverat.  Jag stannade 
fartyget och började svänga runt och backa för att komma till kajen och hela tiden följde 
jag med på sjökortet på SEAiq hur mitt fartyg låg och rörde sig. Här märkte jag att 
fartygets position på SEAiq inte stämde överens med positionen på simulatorns ECDIS. 
Enligt SEAiq låg mitt fartyg tiotals meter för långt västerut och enligt sjökortet på SEAiq 
skulle fartyget tagit i kajen då jag svängde runt. Detta skedde dock inte i simulatorn och 
enligt ECDIS hade jag ännu långt över 10 meter mellan fartygets akter och kajen. Orsaken 
till detta hann jag inte reda ut under denna övning men en möjlig orsak kunde vara 
rastersjökorten jag använde i SEAiq. Rent allmänt är det inte fördelaktigt att använda 
rastersjökort då man använder Docking Mode för att manövrera till kaj eftersom 
rastersjökorten blir så otydliga då man zoomar in för mycket. Jag jämförde dessutom 
distanser på det in zoomade rasterkortet över Åbo hamn på SEAiq med distanser över 
samma område på simulatorns ECDIS och de stämde inte överrens, exempelvis var den kaj 
jag skulle lägga till vid mycket längre på sjökorten på SEAiq än i simulatorn. På figur 12 
jämför jag bilden från ECDIS med SEAiq då fartyget ligger närapå längs med kajen. På 
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bilden ser man att enligt SEAiq skulle fartyget redan ha backat långt upp på kajen medan 
jag i själva verket ännu hade ca 20 meter mellan aktern och kajen.  
 
Figur 12. Fartygets position på SEAiq stämmer inte. 
 
På grund av detta kunde jag inte använda mig av Docking Mode precis på det sättet jag 
hade planerat. Jag hade placerat ut fenders i form av ett upp-och-ner vänt L längs med 
kajen jag skulle manövrera till men eftersom placeringen av det korta kajavsnittet som 
aktern skulle backas mot inte stämde på SEAiqs sjökort kunde jag heller inte förlita mig på 
informationen som appen visade. Jag märkte också då jag närmade mig kajen och 
inforutorna med hastigheter och distanser till fenders dök upp att jag inte följde med dem 
medan jag manövrerade. Avstånd från olika delar av fartyget till kajen är alltid användbar 
information men för mig var det inte till nytta att veta hur snabbt fartyget närmade sig 
kajen. Den informationen såg jag mycket lättare genom att se på fartygets rörelser på 
sjökortet samt genom att aktivera prediktorn, både på SEAiq och på ECDIS, som visar hur 
hela fartyget rör sig och hur fartyget kommer att ligga positionerat efter ett visst 
tidsintervall. Jag jämförde prediktorn på SEAiq och ECDIS och det visade sig att de 
stämde väldigt bra med varandra så jag kunde notera att fartygets rörelser i alla riktningar 
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och rotationer var korrekta på SEAiq. Så när jag manövrerade fartyget lade jag inte 
uppmärksamhet på den information Docking Mode visade utan istället följde jag med 
prediktorn och gjorde mina beslut utgående från den. Genom att följa med fartyget rörelser 
på SEAiq och position på ECDIS lyckades jag sedan lägga till med styrbordssidan längs 
med kajen och övningen kunde slutföras.  
3.3.5 Inspelningar 
I de två senare övningarna hade jag Recording aktiverat hela tiden så hur jag och de andra 
fartygen körde bandades in. Efter övningarna såg jag igenom inspelningarna och kunde 
reflektera över hur jag hade kört och de beslut jag gjorde. Speciellt inspelningen av övning 
3 var väldigt intressant. Jag såg i vilket skede jag började svänga om fartygen i 
hamnbassängen och noterade att jag kunde ha kommit ännu mera österut för att på det viset 
fått mera utrymme akterut. I uppspelningen granskade jag också hur jag riktade fartyget då 
jag körde akterut mot kajen och kunde konstatera att vid första försöket hade jag för brant 
vinkel till kajen och måste korrigera och räta till fartyget. Genom att se på inspelningen såg 
jag vad som inte gjordes helt rätt och vilka lösningar som fungerade bäst och med de i 
tankarna tror jag att jag skulle kunna utföra samma övning bättre om jag prövade den på 
nytt. 
Likaså granskade jag den branta svängen vid Jänissaari i bojfarleden in till Åbo. Under 
själva övningen visste vi inte vad jag och mitt bryggteam gjort för fel då svängen gick för 
långt och fartyget drev nära grunda vatten, trots att vi anser att vi svängde vid rätt tillfälle 
och använde minsta svängradien. Men då jag såg igenom inspelningen såg jag att vi kom 
med fel kurs in i svängen och på det viset gjorde svängen betydligt längre och borde 
antingen ha korrigerat kursen före svängen eller påbörjat svängen tidigare. Vid liknande 
tillfällen som dessa är SEAiqs Recording väldigt användbar. 
4 Resultatet av undersökningen 
I detta arbete ville jag ta reda på hur navigationsapplikationer kan användas i undervisning 
genom att bekanta mig med de funktioner en navigationsapp kan utföra och bilda en idé 
hur dessa funktioner kan användas i utbildningssyfte. Då alla navigationsappar är ämnade 
att användas ombord på båtar och fartyg konstaterade jag tidigt att största användningen av 
appar kommer ske i skolans simulatorer. Min ursprungliga teori om att elever kan använda 
sig av navigationsappar för att planera en rutt på sina pekdatorer och sedan ta med dem till 
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bryggsimulatorerna och köra övningar i vilka de använder de olika funktionerna på appen 
prövade jag genom tre olika övningar i skolans simulatorer. 
4.1 Går det att använda SEAiq i simulator 
Den första frågan jag ville ha svar på är om det över huvudtaget går att använda en app i 
skolans simulatorer, det vill säga om det går att få GPS och AIS-informationen från 
simulatorn till pekdatorn så att appen fungerar som om man vore ombord simulatorns 
fartyg. I Aboa Mares bryggsimulatorer har man tidigare använt sig av en pilot plug för att 
få NMEA-informationen från simulatorns AIS-enhet till pekdatorn men i samband med att 
jag gjorde denna forskning utvecklades ett system där denna information sänds trådlöst 
från varje simulator. Idén till detta väcktes då jag presenterade trådlösa pilot plug:ar för 
personalen i skolan och de i sin tur funderade om det vore möjligt att sända signalen 
trådlöst på samma sätt som ett trådlöst nätverk, utan att använda någon pilot plug. När 
systemet var igång användes SEAiq för att pröva om det fungerade eller inte.  
Den första övningen jag gjorde i simulatorn var för att mäta om SEAiq tar emot signalen 
och om appen sedan agerar som om man vore ombord ett fartyg. Efter att ha anslutit till det 
trådlösa nätverket och valt vilken bryggsimulator jag ville ha signalen ifrån startades 
övningen och jag kunde konstatera att allting fungerade; SEAiq visade all information om 
mitt egna fartyg så som kurser och hastighet och mitt fartyg rörde sig över de elektroniska 
sjökort jag hade laddat till appen. Under den första övningen granskade jag hur bra 
informationen på SEAiq stämde överrens med den på simulatorn och konstaterade att det 
mesta såg bra ut med undantaget att kurserna på SEAiq släpade en aning efter då fartyget 
svängde. Men huvudsaken var att SEAiq tog emot den trådlösa NMEA-signalen och jag 
visste att jag kunde använda SEAiq i simulatorn för mina fortsatta övningar. 
Att man nu kan använda navigationsappar i skolans simulatorer är ett konkret resultat av 
mitt arbete. Man har tidigare kunnat använda sig av pilot plug:ar men numera sänds 
signalen trådlöst utan behov av några andra enheter. Den största fördelen med det här är att 
i princip vem som helst som har med sig en surfplatta eller bärbar dator med 
navigationsapplikationer de vill använda i simulatorn kan göra det – så länge deras appar 
stöder trådlös mottagning av NMEA-signalen. Använder man sig av en pilot plug måste 
man se till att de stöds av den pekdator man använder, exempelvis en del pilot plug:ar 
fungerar med Apples enheter (t.ex. iPad) men inte till Samsung och Windows-enheter. 
Men då signalen nu sänds trådlöst kan alla enheter användas. Dessutom stöder en pilot 
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plug oftast endast en enhet åt gången medan många enheter nu kan vara uppkopplade 
samtidigt till det system som används i skolans simulatorer.  
4.2 Hur kan SEAiq användas i simulator 
Nästa sak jag ville reda ut är vilka funktioner man kan utföra med SEAiq och hur dessa 
funktioner kan användas i undervisning. Jag hade en tanke om att man kunde använda 
appen även utanför simulatorerna till någon form av teoretisk undervisning men efter att ha 
bekantat mig med appen tror jag inte den lämpar sig till det. Eftersom SEAiq och alla 
andra navigationsappar är ämnade att användas ombord på ett fartyg i rörelse är det få av 
appens funktioner som lämpar sig att användas i ett klassrum. SEAiq har funktionen 
Simulator som gör att användaren kan köra ett simulerat fartyg på appen men den 
funktionen är endast till för att användaren skall bekanta sig med hur man använder SEAiq, 
vilket förstås är bra om man inte använt sig av navigationsappar tidigare och till näst skall 
använda dem i simulatorövningar.  
Som jag tidigare nämnde går det mycket bra att planera rutter på SEAiq. Det går att 
planera en mycket detaljerad rutt med appen och den planen kan elever sedan ta med sig 
till och använda i simulatorerna. Men jag ser ingen fördel med att använda SEAiq eller 
dylika appar för själva navigeringen i simulatorerna. Under de övningar jag utförde i 
simulatorn märkte jag att jag mycket hellre använde mig av simulatorns ECDIS 
(tillsammans med radaren) för att bestämma position, bäringar och kurser och jag använde 
SEAiq mestadels för de extra funktioner appen har. Detta beror till en del på att vanliga 
verktyg som EBL och VRM är mycket lättare och snabbare att använda på en ECDIS och 
förstås för att simulatorns autopilot är integrerad med ECDIS.  
Jag är ny i användandet av SEAiq så det handlar säkert också om att bli van med 
användandet av appen men då jag tänker på hur jag själv som styrman navigerar ombord 
ett fartyg och speciellt på hur jag som elev navigerade i bryggsimulatorerna då jag skulle 
lära mig navigering så ser jag inte att SEAiq skulle vara till stor hjälp. Dock är det en stor 
fördel att personer som vill använda sig av navigationsappar i simulatorerna och har rutter 
planerade på sina pekdatorer kan göra det. Exempelvis lotsar eller sjöbefäl som kommer 
till skolan för att förnya sina lotsbrev kan fritt använda sig av sina egna hjälpmedel i 
simulatorövningarna och därför ser jag större fördel med användning av SEAiq för redan 
erfaret befäl som behärskar navigering och manövrering än för oerfarna elever som endast 
är i början av sin utbildning. 
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Däremot ser jag stora fördelar med att använda de funktioner på SEAiq du inte hittar på 
andra elektroniska navigationsmedel. Om man vill använda SEAiq och andra appar i 
undervisning skall man se på vilka funktioner de har som kan användas i simulatorerna och 
sedan bygga upp undervisningsmetoder enligt det. I de övningar jag körde i simulatorn la 
jag stor fokus på funktionerna Meeting Points och Docking Mode och jag byggde upp 
övningarna så att jag hade stor användning av dessa funktioner och att användandet av dem 
skulle hjälpa mig så mycket som möjligt. I övning 2 använde jag mig av Meeting Points 
för att avgöra var jag skulle möta eller passera de andra fartygen och den här funktionen 
var fullständigt ny för mig, jag hade aldrig använt den tidigare vare sig i skolan eller ute på 
arbete. Jag anser också att Meeting Points var väldigt användbar och gjorde min uppgift 
betydligt lättare och jag tror att användandet av denna funktion skulle bidra med något nytt 
till undervisningen.  
Om man vill använda Meeting Points i simulatorundervisning bör man bygga upp övningar 
där funktionen kommer till så stor nytta som möjligt. I min övning hade jag endast två 
andra fartyg – ett jag skulle köra om och ett fartyg jag mötte – men man kunde bygga upp 
övningar med ett stort antal fartyg så att användaren konstant måste följa med var på rutten 
han kommer möta de andra fartygen och anpassa sig enligt det. Man måste dock igen fråga 
sig vilka dessa övningar lämpar sig bäst för; att använda Meeting Points är utan tvivel ett 
bra hjälpmedel för befälselever i övandet av möte med övrig trafik men ännu större nytta 
tror jag personer som i sitt yrke navigerar i samma område kommer ha av övningarna. 
Exempelvis styrmän och linjelotsar som väldigt ofta kör samma farleder kan i 
simulatorövningar med Meeting Points planera in var på deras rutter det passar att möta 
annan trafik och simulera hur de bör reglera hastigheter i olika trafiksituationer.   
I den övning jag gjorde i simulatorn följde målfartygen samma rutt som jag, och detta 
möjliggjorde att jag kunde använda Meeting Points. Om de fartygen hade avvikit från 
rutten så hade inte SEAiq kunnat förutse var jag hade mött eller kört om de fartygen. VTS 
(Vessel Traffic Service) i Finland använder sig av liknande verktyg för att bestämma var 
olika fartyg kommer möta varandra och med hjälp av det kunna styra trafiken eller 
förvarna fartygen i deras VTS-område om emot kommande trafik. Men en skillnad med det 
verktyg VTS:en använder sig av och det som finns på SEAiq är att VTS:en kan tilldela en 
färdig bestämd rutt till ett fartyg då de vet vilken rutt fartyget kommer köra (eftersom de 
meddelar detta då de anländer till trafikområdet). Så t.ex. vid det område jag körde i mina 
simulatorövningar har VTS:en flera olika rutter de kan tilldela fartyg; rutter i västlig 
riktning, rutter som inte svänger vid Granskäret utan följer farleden runt Innamo, tretton 
42 
 
meters farleden söder om Granskäret o.s.v. Detta är dock inte möjligt på SEAiq då appen 
räknar med att de andra fartygen följer exakt den rutt du själv kör. Det här skulle vara ett 
sätt att vidareutveckla SEAiq, eller liknande appar, om man ville anpassa dem för övningar 
i skärgårdsnavigering och sådana ställen där fartyg kan välja många olika rutter som korsar 
varandra. 
I min sista övning fokuserade jag på användandet av Docking Mode och byggde upp min 
övning enligt det. Som jag redan nämnde så var den funktionen inte lika användbar som 
jag hade trott och under övningens gång förlitade jag mig mera på informationen jag fick 
ifrån simulatorns ECDIS än den från SEAiq. Jag vill dock påpeka att det till en del berodde 
på tekniska skäl då de elektroniska sjökort jag använde inte var lämpliga för detta ändamål 
och fartygets position på SEAiq var felaktig. Jag anser ändå att det finns användning för 
Docking Mode i simulatorövningar. Man kan bygga upp otaliga olika övningar där den 
information funktionen ger kommer vara till nytta för användaren och där SEAiq används 
som ett hjälpmedel i manövrerandet. I min övning märkte jag att de avstånd Docking Mode 
visade, avstånden från fören och aktern till olika delar på kajen, faktiskt var användbara för 
mig. Med ECDIS eller radare kan man använda VRM för att mäta avstånd men de 
avstånden ges från centerkonsolen på bryggan och visar därför inte avståndet från fartygets 
sida till exempelvis kajen. Med SEAiq och Docking Mode såg jag hela tiden för mig det 
viktigaste avståndet från akterns ena hörn till kajen, även om den informationen inte var 
korrekt p.g.a. tekniska skäl. Genom att bygga upp övningar där användaren har nytta av 
dessa avstånd blir SEAiq ett väldigt användbart hjälpmedel och med Docking Mode kan 
man dessutom följa med flera olika avstånd samtidigt, både från fören och från aktern. 
Därför anser jag att funktionen kan användas av såväl befälselever som är obekanta med 
fartygsmanövrering och skall lära sig hur fartyget rör sig vid olika kommandon samt 
erfaret befäl som vill öva avancerade manövrar t.ex. i hård vind eller med bogserassistans.  
4.3 Övriga funktioner  
I mina övningar fokuserade jag på och testade endast några av SEAiqs funktioner men 
utöver dessa finns det massor med funktioner och verktyg som också kan tänkas användas i 
simulatorerna och runt vilka man kan skapa övningar. Dessutom är det viktigt att anmärka 
att jag endast har prövat på att använda SEAiq och inte någon annan app. SEAiq är, enligt 
mig själv och många yrkesmän jag pratat med under mitt arbete, en av de mest kraftfulla 
navigationsapparna och innehåller flera funktioner än de flesta andra appar. Såklart finns 
det appar som har funktioner som inte SEAiq innehåller och som kunde lämpa sig väl för 
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att användas i undervisning och dessutom ser många funktioner annorlunda ut eller 
fungerar på ett annat sätt än på SEAiq. Exempelvis sade en lots i England att han inte 
använder sig av SEAiqs Docking Mode eftersom informationen som presenteras är så liten 
och syns så dåligt, speciellt då man snabbt tittar på skärmen under en manövrering, och det 
kan jag väl hålla med om. Han påpekade att det finns appar med mycket tydligare och 
bättre manöverfunktioner som han hellre använder.  
En tid efter att jag hade utfört mina övningar i skolans simulatorer skulle det råka sig att 
jag ombord på fartyget jag arbetar igen träffade lotsen som i först hand visade mig SEAiq 
och fick mig att fokusera på endast den appen. Jag förklarade för honom hur jag hade 
använt SEAiq i simulatorn och mina tankar om hur appen kan användas i undervisning och 
vi diskuterade SEAiq och användandet av appar rent allmänt. Sedan jag träffade han senast 
har SEAiq uppdaterats till nyare versioner och han presenterade några funktioner som var 
obekanta för mig och förevisade vad som håller på att utvecklas för appen just nu. En 
funktion jag inte kände till och inte hade använt ännu är Trial ROT. Om den aktiveras kan 
användaren ställa in olika ROT-värden och SEAiq visar hur fartyget då kommer att svänga 
och med vilken radie, som beräknas enligt fartygets hastighet och valda ROT. Den här 
funktionen fungerar långt på samma sätt som att ställa in följande kurs och svängradie på 
en autopilot och genom att se när den böjda linjen med nästa kurs träffar följande sträcka 
på rutten kan användaren se när han bör inleda svängen om han vill hålla en viss ROT eller 
radie. Denna funktion är mycket användbar vid vanlig navigering och då man vill följa en 
rutt med bestämda svängradier och då avsaknaden av en dylik funktion var något jag 
kritiserade då jag gjorde mina övningar i simulatorn tror jag nu att SEAiq lämpar sig ännu 
bättre för elever som planerar sina rutter på en pekdator och sedan använder dem i 
simulatorövningarna. 
Lotsen förklarade att en av de saker som nu håller på att utvecklas till SEAiq är 
möjligheten för appen att räkna ut hur fartyget kommer röra sig inom ett kort tidsintervall 
(engelska predictor) på basen av fartygets kurs och fart genom vatten istället för fart och 
kurs över grund. Detta har varit ett önskemål från lotsar som arbetar i flodområden där det 
råder kraftiga tidvattenströmmar och där strömmarna alltid går i samma riktningar. Då 
lotsarna matar in informationen om strömmarna till SEAiq kan appen beräkna hur fartyget 
kommer att röra sig och det hjälper lotsarna då de skall manövrera till kaj eller köra in i en 
sluss där vattenströmmar försvårar manövrerandet. Likaså visade lotsen mig hur de har lagt 
till AIS-mål längs med Thames som visar tidvattenhöjden i realtid vid olika positioner och 
SEAiq kan genom att jämföra informationen från AIS-målen räkna ut tidvattenhöjderna 
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var än på lotssträckan ett fartyg befinner sig. Med funktioner som dessa två kan SEAiq bli 
ett ypperligt hjälpmedel i simulatorövningar där användarna övar sig på navigering och 
fartygshantering i områden med tidvatten och strömmar. Och eftersom SEAiq 
vidareutvecklas hela tiden kommer det fler och fler funktioner som gör att SEAiq kan 
användas på nya sätt i undervisning.  
5 Avslutning  
Syftet med detta arbete har varit att ta reda på om och hur navigationsapplikationer kan 
användas i undervisning. I arbetet har jag använt och beskrivit appen SEAiq Pilot, en 
navigationsapp utvecklad för att användas av lotsar. Valet föll på SEAiq då jag som 
styrman på ett lastfartyg träffade en lots som använde sig av appen och efter att lotsen 
förevisat mig de funktioner appen har och antytt att han tyckte att appen skulle lämpa sig 
till undervisningsändamål beslöt jag att genom att undersöka och pröva SEAiq skulle jag 
komma fram till ett resultat hur navigationsappar kan användas i undervisning. Jag har 
också samtalat med övriga lotsar som använder sig av appar, bl.a. SEAiq, i sitt arbete och 
med e-post diskussioner med personalen på Maritime Simulation and Resource Centre, ett 
maritimt träningscenter i Quebec, har jag fått en bild om hur professionella sjöfarare 
använder sig av appar och sedan reflekterat över om man kunde använda apparna i 
undervisningen på liknande sätt. 
Huvudsakliga användningen av apparna skulle ske i skolans bryggsimulatorer. 
Befälselever kan använda sig av apparna för att planera rutter som de sedan använder sig 
av, tillsammans med appens alla funktioner, i olika övningar i simulatorerna. SEAiq (och 
övriga navigationsappar) innehåller en stor mängd funktioner som inte finns tillgängliga på 
annan elektronisk navigationsutrustning (t.ex. ECDIS) och det är dessa funktioner som 
skulle bidra med något nytt till undervisningen och runt användandet av dessa kan man 
bygga upp olika övningar i simulatorerna. Lotsarna använder apparna och deras funktioner 
som hjälpmedel för att göra beslut under t.ex. manövrering till kaj eller mötande av annan 
trafik och på samma sätt kan elever använda sig av apparna i simulatorövningar. 
För att se på vilka sätt man kan använda SEAiq och andra appar i simulatorerna byggde jag 
upp tre olika övningar med tanken att olika funktioner på SEAiq skulle användas i dessa 
övningar. Allra först försäkrade jag mig om att min pekdator tog emot den trådlösa 
NMEA-signalen från simulatorn så att SEAiq kunde användas som om jag vore ombord 
fartyget i simulatorn och efter det tog jag mig an mina planerade övningar och 
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dokumenterade hur jag hade använde mig av funktionerna i SEAiq och hur de hade var till 
hjälp för mig. På basen av mina intervjuer och mina egna erfarenheter av SEAiq kunde jag 
sedan presentera ett resultat på möjliga användningssätt av navigationsapplikationer i 
undervisning. 
5.1 Hur väl har målsättningen uppnåtts 
I det stora hela är jag nöjd med det resultat mitt arbete gett. Min huvudsakliga målsättning 
var att kunna använda en app, i det här fallet SEAiq, i skolans simulatorer och det lyckades 
jag med och genom det vet jag att man kan implementera navigationsappar i 
simulatorövningar. Min andra målsättning var att komma med idéer hur dessa appar sedan 
kan användas och genom intervjuer med lotsar och genom mina egna övningar i 
simulatorerna anser jag att jag också uppnått den målsättningen. Då jag började med mitt 
arbete hade jag från första början inställt mig på att ge mera konkreta lösningar på hur 
appar kan användas i undervisning, t.ex. hur en viss app kan användas till ett visst 
läroämne. Istället behandlade jag ämnet mera allmänt men det är också mera passande för 
syftet med det här arbetet. Detta slutarbete är också en bra grund till fortsatt forskning 
inom ämnet.  
5.2 Egna slutsatser 
Personligen tror jag att navigationsapplikationer mycket väl kan användas i undervisning. 
De funktioner jag har behandlat och prövat på i mitt slutarbete skulle alla bidra med 
någonting nytt till undervisningen eller kunna användas som ett kompletterande hjälpmedel 
i redan existerande övningar. Apparna kommer inte ersätta nuvarande 
undervisningsmetoder och det är heller inte meningen men jag kan mycket väl tänka mig 
att appar kommer användas allt mer och mer ombord på fartyg och således också borde bli 
en del i utbildningen av nytt sjöbefäl. Apparna utvecklas hela tiden och i takt med att 
tekniken går framåt kommer apparna bli ett allt mer pålitligt navigationsredskap och 
hjälpmedel. Samtidigt kommer det nya funktioner till apparna som sedan ger nya 
användningssätt för apparna i undervisning. Eftersom appar redan nu används flitigt av 
många lotsar tror jag man kan börja med att erbjuda möjligheten att använda egna 
pekdatorer och appar i simulatorkurser för utomstående kursdeltagare. Kursdeltagarna får 
använda sina appar på valfritt sätt till det ändamål de själva vill och erfarenheterna från 
detta kan sedan användas då man vill ta med användandet av appar i elevernas utbildning. 
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5.3 Fortsatt forskning inom ämnet 
Trots att resultatet av det här arbetet ger en god allmän bild hur appar kan tas med i 
undervisningen finns det ännu fortsatt forskning som kan, och kanske bör, göras. Före man 
aktivt tar i bruk appar i simulatorerna bör mera tester göras i simulatorerna för att försäkra 
att allt det tekniska fungerar felfritt. I mina övningar noterade jag ibland att SEAiq släpade 
lite efter då fartyget ändrade kurs och likaså var fartygets position fel på appen då jag 
testade Docking Mode. Det senare beror antagligen på att jag använde mig av otydliga 
raster sjökort så samma sak bör prövas med noggranna vektorkort.  
I arbetet har jag gett några förslag på hurudana övningar man kan använda sig av appar i 
och detta kan man fortsätta forska i och komma på andra metoder att använda sig av 
apparnas funktioner. I detta arbete har jag också endast använt mig av SEAiq. SEAiq må 
ha mer avancerade funktioner än de flesta appar på marknaden men trots det bör man även 
testa andra navigations appar för att få en ännu mer täckande bild över hur man kan 
använda dem i undervisning. Dessutom baserar sig alla resultat i detta arbete på mina egna 
åsikter och erfarenheter med SEAiq. Ett förslag på fortsatt forskning vore att låta 
testpersoner använda sig av SEAiq eller andra appar i simulatorerna och höra deras åsikter 
om användandet. 
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